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[0001] The invention relates to a system from an INSERT ion head for medical or pharmaceutical applications and a 
Inserter for an automated placement of the INSERT ion head on an organic tissue, preferably the human skin. The INSERT 
Ion head can be in particular component of an Infusion set for the administration of a medicament. 

[0002] From that DE 198 21 723 cl is an INSERT Ion head known, which abragenden a base with one at the underside of 
the base Introduction mechanism enclosure. The Introduction mechanism is formed as flexible cannula. Unity technical 
aristocracy the stabilized introduction mechanism, while It becomes introduced into the tissue of an patient. As protection 
before nail holes a releasable needle shield is fixed at the base. The removal of the needle shield is pedantic. Furthermore 
of the underside abragende the Introduction mechanism with the unity technical aristocracy and the needle shield the 
packing volume of the INSERT ion head considerable Increase. 

[0005] An other problem represents the placement of such INSERT ion heads on the tissue. In particular in the cases, In 
those the user the INSERT ion head actual even used, for example in the self administration of medicaments. The Insertion 
into the tissue can evoke emotional barriers with the user. With some users the sight the unity technical aristocracy 
already arouses aversions. Corresponding ones are uncertainly the respective users with the placement on the tissue. In 
order such aversions and in the sequence uncertainties in the handling, which can lead to faulty operations to avoid 
became Inserter developed, with whose assistance the INSERT ion heads automated on the tissue placed to become to be 
able. An example for a such Inserter is from that DE 203 20 207 Ul known. 

[0004] With one from that German patent application No. 10 2004 039,408 known INSERT ion head becomes the 
disadvantages mentioned by the fact eliminated that the Introduction mechanism of the base becomes movable stored. For 
the storage, the transport and the handling up to the introduction into the tissue the introduction mechanism takes a 
protection position. For the insertion it is more movable from the protection position into a Einfilhrposltlon. As prefered 
type of the movement a swiveling mobility becomes disclosed. The INSERT ion head builds favourably compact, if the 
introduction mechanism takes the protection position, in the protection position exists also no more danger of injury. For 
* top the introduction into the tissue the introduction mechanism must become however into the introduction position moved 
and on the tissue placed. 

[0005] It is an object of the Invention, also for an INSERT Ion head with movable introduction mechanism, for example the 
INSERT Ion head that DE 10 2004 039,409 to make a Inserter available which can a such INSERT ion head take up and 
after release automatic on the tissue including the introduction of the Introduction mechanism to the tissue platzieren. 

[0006] A system from INSERT ion head and Inserter, how the Invention concerns It, consists of an INSERT ion head, the 
one base with an underside platzierbaren on the tissue and/or. Support surface and an introduction mechanism exhibit, 
which become movable stored of the base. The introduction mechanism is relative movable to the base from a protection 
position. In which at least a free end of the Introduction mechanism the rear underside of the base stands back, into an 
Introduction position, in which the free end can penetrate over the underside before-risen up and Into the tissue. The 
Inserter covers INSERT suppl. house, a retaining mechanism for holding the INSERT Ion head In an home position and a 
drive. INSERT suppl. house exhibits at an underside, which is directed during the placement of the INSERT Ion head the 
tissue, a passage opening for the INSERT ion head. For the placement Is put onable INSERT suppl. house with his 
underside on the tissue. The retaining mechanism can be with the INSERT suppl. house movable or stationary, preferably 
rigid, connected. It holds the INSERT ion head in the home position preferably in such a way that the underside of the 
INSERT ion head and the underside of the INSERT suppl. house point into the same direction. The drive Is so formed that 
it can move the INSERT ion head from the home position in a propulsion direction pointing by the opening of the INSERT 
suppl. house. The drive can form the simultaneous retaining mechanism, by holding the INSERT ion head during the 
movement up to the placement on the tissue or over a larger part of this movement and the INSERT ion head only at the 
end of the movement or only after the placement on the tissue releases. In prefered embodiment the retaining mechanism 
and the drive are however from each other separated, and the INSERT ion head separates same at the start its movement 
from a retaining interference, in which the retaining mechanism holds it in the home position. 

[0007] After the invention the Inserter furthermore a relative to the retaining mechanism movable and of the user 
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operable activation member cover, by means of wliich the introduction mechanism of the INSERT ion head is influencable, 
so that itself the introduction introducing to the EInfiihrposition moved. Although it would be in principle possible to affect 
the INSERT ion head and in particular its introduction mechanism while the drive influences the INSERT ion head in the 
propulsion direction moved, the activation member In prefered embodiments however toward the INSERT ion head, while 
this relative takes to the INSERT suppl. house the home position and with the retaining mechanism in the retaining 
interference is, D. h. if It rests. The activation member can form simultaneous also a trigger of the Inserters, triggered 
with which the drive and thus the movement of the INSERT Ion head become on the tissue effected. In such a formation 
will a suitable sequencer favourable-proves for It to provide that the INSERT ion head in an Initial step becomes activated. 
I.e. by the transfer of the introduction introducing to the introduction position, and in a subsequent step the movement of 
the INSERT ion head triggered becomes. In prefered embodiments the activation member provides however only for the 
activation of the INSERT ion head, and for the release an additional trigger, for example a release button, is at the Inserter 
provided. The inventive system of the combined advantages of an INSERT ion head with movable Einfiihreinrichtung the 
placement on the tissue, automated with the advantage. 

[0008] For Influencing the activation member and the Einfiihreinrichtung are connected with one another by means of a 
coupling and/or. coupled. 

[0009] The coupling, which couples the activation member with the Introduction mechanism, covers a joint with two hinge 
members, which are bringable automatic with In home position located INSERT Ion head or during its movement in an 
engagement with one another or In such an engagement in prefered embodiments. Preferably the joint is a curve joint, D. 
h. one of the hinge members Is In such an embodiment a guidance curve and the other one an engaging member led at 
the guidance curve. The activation member can form in particular one of the hinge members, at least affects It one of the 
hinge members. Although less prefered can be, the joint however for example also as helical linl< or than a meshing of two 
gears or a gear and a rack formed. A curve joint opens a large organization clearance for the conversion of the movement 
hinge member Into the movement of the other one. 

[0010] In the joint, D. h. In the compound created by the joint, that is one of the hinge members relative more movable to 
the other one, preferably relative also to the INSERT suppl. house, preferably In or against the propulsion direction of the 
INSERT ion head. Case the joint like prefered as curve joint formed is, exhibits its guidance curve with this type of the 
mobility for propulsion direction an inclination. The engaging member is preferably more movable transverse to the 
propulsion direction in such a case. The inclination of the guidance curve can be constant in particular, so that a straight 
guidance curve becomes obtained. In principle the inclination can be however also variable and the guidance curve for 
example curved. 

[0011] The activation member affects a receipt member of the INSERT ion head, which becomes movable stored of the 
base of the INSERT ion head. The receipt member is preferably articulated so connected with the introduction mechanism 
rigid or that itself the Introduction mechanism with a relative movement of the receipt member Into the introduction 
position moved, taking place to the base. The activation member preferably affects over the joint or in the joint the receipt 
member. In principle the coupling between the activation member and the receipt member can be also joint-free however, 
if the activation member presses more immediate against the receipt member or pulls on the receipt member and with this 
movement simple only carries the receipt member forward. 

[0012] The coupling between the activation member and the Introduction mechanism, preferably between the activation 
member and the receipt member, covers a loose, D In favourable embodiments, h. pure pressure contact. The two 
* members located In the pressure contact form one contact surface each for the pressure contact. A pure pressure contact 
without other compound the simplified mechanism and facilitated releasing of the INSERT Ion head and the insertion of a 
new INSERT Ion head. The two contact surfaces for the pressure contact preferably form the interface between the INSERT 
ion head and the Inserter. In prefered embodiments the receipt member mentioned of the INSERT ion head forms one of 
the contact surfaces. The other one of the contact surfaces can be more Immediate at the activation member or at a 
Effektorglied formed, over which the activation member affects the Introduction mechanism. 

[0013] The joint contained in the coupling between the activation member and the Introduction mechanism can be with 
direct action of the activation member on the INSERT ion head exclusive the receipt member mentioned by the INSERT ion 
head formed, for example between and the introduction mechanism. More prefered the joint forms the interface between 
the INSERT Ion head and the Inserter, D. h. Inserter and INSERT ion head form ever one of the two hinge members of the 
joint. The joint Is still more prefered provided on the side of the Inserters. In such embodiments It furthermore prefered 
become, if the activation member and a Effektorglied form the joint common. INSERT suppl. house stores to each other 
the movable relative in such embodiments the activation member and the Effektorglied. A such Effektorglied can in 
particular form, as already mentions, the contact surface for that for prefered pure pressure contact at the Interface 
between Inserter and INSERT ion head. 

[0014] In the embodiment specified last, in which the activation member and the Effektorglied form the joint with one 
another, an other joint is preferably provided. The activation member and the Effektorglied can form the joint and the 
other joint alternatively with one another for a formation in such. INSERT suppl. house stores the activation member in a 
first direction and an opposite direction in addition back and forth the movable. Furthermore INSERT suppl. house the 
Effektorglied stores movable in another, second direction and an opposite direction In addition back and forth. The 
direction of the mobility of the activation member and the direction of the mobility of the Effektorglleds can point 
rectangular In particular to each other. With the movement of the activation member into the first direction the activation 
member in the joint affects the Effektorglied. With the movement into the opposite direction it affects in the other joint the 
Effektorglied. In the joint the movement of the Effektorglleds generated, with which the Effektorglied affects the INSERT 
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ion head, becomes Indirectly over In or several transfer nnembers or preferably more immediate on the receipt member 
mentioned. In the other joint the Effektorglied driven out with the action is moved backward again into an home position. 
The other joint is preferably likewise as curve joint formed and it applies for related the prefered embodiments to the 
already explained curve joint. 

[0015] In prefered embodiments the activation member is as housing part formed and movable in or against the 
propulsion direction relative to the INSERT suppl. house. Preferably INSERT suppl. house the activation member 
slidingmovable leads. As housing part the activation member can be in particular like a sleeve formed. It is favourable, if 
the activation member is into or against the propulsion direction back and forth movable. Into the propulsion direction it is 
movable on stop Into an extended position and against the propulsion direction toward stop into a brought in position. And 
a telescopic housing forms the activation member for INSERT suppl. house in such embodiments. The activation member 
forms the INSERT ion head in such embodiments favourable-proves the underside of the Inserters, with which the Inserter 
on the tissue is put onable, in order to platzieren. If the activation member relative takes the brought in position to the 
INSERT suppl. house and accordingly its shortest length exhibits the telescope formed from the INSERT suppl. house and 
the activation member, the INSERT ion head convenient can by the open underside of the Inserters used and Into the 
retaining interference with the retaining mechanism brought become. By extension of the activation member or reverse 
INSERT suppl. house the INSERT Ion head becomes activated, D. h. the introduction mechanism becomes moved into the 
introduction position. The Inserter extended Itself here in the propulsion direction. During the movement of the 
introduction introducing to the introduction position the stirring mechanism of the activation member or the INSERT suppl. 
house becomes favourable-proves hidden before views, D. h. the telescope from INSERT suppl. house and activation 
member forms a Sichtschutz. In the extended position of INSERT ion housing and activation member the introduction 
mechanism takes Its Introduction position and stands back with its free end the rear underside of the Inserters. A blockage 
ensures for the fact that In this state. In which the retaining mechanism holds the INSERT Ion head, which cannot become 
from the INSERT Ion housing and the activation member formed telescope shortened. If it means to the activation 
member, It is more operable, then becomes relative by this also moving of the INSERT suppl. house an activation member 
understood, D held by the user. h. a relative movement between INSERT suppl. house and activation member, which the 
movement of the Introduction introducing to the introduction position effected. 

[0016] Over the system from Inserter and INSERT Ion head outside the invention concerns also a Inserter as such, which 
can be managing in particular like explained formed. 

[0017] The INSERT ion head that DE 10 2004 039,408 can form the INSERT ion head of the inventive system. In order to 
move Its introduction mechanism from the protection position into the introduction position, Is sufficient for example at 
least an activation member formed at an end as staff or narrow plate, which becomes stored transverse to the propulsion 
direction back and forth movable of the INSERT suppl. house. The activation member becomes moved for the activation 
between the base and a connected grippe portion of the INSERT ion head rigid with the Introduction mechanism regarding 
rotations. The activation member bringing in between base and grippe portion sets up the grippe portion. Paths of the 
turningrigid coupling moved itself the introduction mechanism thereby into the Introduction position. Between base and 
grasp of the INSERT ion head also a space can remain, into which the activation member can bring In transverse to the 
propulsion direction, without setting up the grippe portion. In a such embodiment INSERT suppl. house the additional to 
the transverse mobility also against the propulsion direction movable can store the activation member. If the activation 
member brought in between the base and the grippe portion becomes moved against the propulsion direction, the grippe 
portion swivels and moves thereby the common Introduction mechanism into the Introduction position. The grippe portion 
forms the guidance curve and the activation member forms the engaging member of the curve joint. Case the activation 
member to the propulsion direction only transversemovable stored is, can the activation, D. h. the transfer of the 
* top Introduction mechanism Into the introduction position, alternative also only in a first portion of the propulsion movement of 
the INSERT ion head take place, although fewer prefered. 

To the INSERT ion head as such is the still subsequent noted: 

[0018] In the protection position at least a free end of the Einflihrelnrichtung the rear underside of the base stands back. 
Preferably the introduction introducing to the protection position stands back over its whole length the rear underside and 
becomes complete shielded, preferably also view-dense hidden. In prefered embodiments the Einflihrelnrichtung in the 
protection position points at least to essentially parallel to the underside and/or. the support surface of the base. This a 
favored flat construction of the base, whereby their height becomes rectangular the underside measured. In the 
introduction position the free end manages Introduced over the underside and can into the tissue become. 

[0019] The introduction mechanism can be a resistance to bending cannula or needle. Prefered one is the introduction 
mechanism at least in the tissue flexible. In particular the Introduction mechanism can exhibit a flexural rigidity, itself in 
the introduced state due to an interaction reduced taking place between the material of the introduction mechanism and 
the surrounding tissue. The Introduction mechanism can be alternative also formed flexible In conventional manner, for 
example as flexible cannula, and of resistances to bending a Elnstecheinrichtung during the introduction into the tissue 
stabilized become. The introduction mechanism is preferably into an Insertion direction elongated and preferably slender. 

[0020] The EInfilhrelnrichtung rises up in the Introduction position preferably from the underside of the housing forwards. 
In principle it can however Instead also of a side of the housing before-rise up, as long as it before-rises up for a 
penetration into the tissue over the underside sufficient far. The Introduction mechanism protrudes preferably with a 
length adapted to subcutaneous applications over the underside of the housing forwards, preferably more immediate from 
the underside starting from or from the underside. For applications within the skin or in intramuscular tissues the 
Einfiihreinrichtung corresponding is more short or more prolonged. As introduction mechanism that prolonged section 
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becomes understood, which rises up In the application Into the tissue. 

[0021] In the layer, which takes the introduction introducing to the moment, if their free end before-swivels over the 
underside, closes those longitudinal axis of the Introduction mechanism with the underside of the base an acute angle of 
preferably less than 50 deg. . Preferably the angle Is smaller as 30 deg. , so that those longitudinal axis and/or. the 
introduction mechanism for the moment swinging out at least essentially parallel to the underside and/or. points to the 
support surface of the base. 

[0022] The longitudinal axis of the introduction mechanism, which becomes pivoted around the axis of rotation, preferably 
cuts those axis of rotation. Case the longitudinal axis of the introduction mechanism the axis of rotation does not cut, but 
in a distance, is the distance crosses preferably significant small as the length of the introduction mechanism. Preferably 
the distance is at the most half as large as the penetration depth and/or. Length of the introduction mechanism. The 
pivoting angle of the introduction mechanism amounts to in prefered embodiments 90 deg. 10 deg. . In likewise 
favourable embodiments the pivoting angle can be also smaller however, in particular if the introduction mechanism does 
not point rectangular in the introduction position to the underside of the base, but in an acute angle, however at least the 
30 deg. amounted to should. Corresponding one amounts to the pivoting angle in such embodiments preferably at least 
about 30 deg. or each intermediate value between approximately 30 deg. and about 90 deg. . In principle the pivoting 
angle can also larger as 90 deg. Its. 

[0023] After the invention the INSERT ion head one of the base covers abragenden grasp with a first grasp component and 
a second grasp component, which are relative to the first grasp component and the base movable. The movable second 
grasp component is so coupled with the Introduction mechanism that a movement of the second grasp component a 
movement of the introduction introducing to the introduction position effected. Due to the equipment of the grasp with a 
movable grasp component the movement of the introduction mechanism can become alone seizing and pressing of the 
grasp effected. The grasp forms the abutment for the movable second grasp component with manual placement of the 
INSERT ion head. In this sense here the abutment becomes formed part of the grasp as the first grasp component 
referred. The second grasp component can be for example as push button formed. The first grasp component can be an 
housing, from which such stands out a push button. In likewise prefered embodiments the two grasp components form 
only, for example the halves of a altogether two-piece grasp for the common grasp. 

[0024] For the automated placement by means of the Inserters according to Invention the INSERT ion head, preferably its 
grasp, exhibits a retaining structure, which Is with the retaining mechanism of the Inserters in the retaining interference. 
Case the grasp like a prefered connected grasp component stationary with the base and a relative grasp component 
movable to this grasp component exhibits, preferably forms the stationary grasp component the retaining structure. The 
retaining structure can be at the grasp or the stationary grasp component in particular in a piece formed, preferably Is it 
with the grasp or the stationary grasp component at least rigid connected. 

[0025] The movable grasp component forms preferably that managing regarding the system made of INSERT ion head 
and Inserter receipt member mentioned, becomes however subsequent referred as movable grasp component, as long as 
particularly prefered embodiments of the INSERT Ion head become described. In principle the receipt member of the 
system however no grasp component must the exclusive coupling between the activation member and the Introduction 
mechanism be, but can serve. 

A top [0026] In prefered embodiments the movable second grasp component is at least essentially parallel more movable to the 
underside of the base. In particular it can concern a linear mobility. Alternative one to a pure translation mobility can be 
the second component for example swivel ing movable mounted. 

[0027] The first grasp component is movable connected preferably not with the base. In principle it would be however also 
more conceivable that both grasp components are relative movable with this connected, to the base. 

[0028] For the transmission of the movement of the second grasp component on the Einflihrelnrichtung a rigid coupling 
can be provided, i.e. the second grasp component and the introduction mechanism can be rigid connected with one 
another, under what also a Urformung In a piece becomes understood. A rigid coupling can become for example In case of 
a prefered swiveling mobility of the Introduction mechanism easily realized even if the second grasp component is 
swivellngmovable. Opposite the INSERT Ion head that German patent application No. 10 2004 039 408,3 the INSERT ion 
head according to Invention exhibits nevertheless the advantage that the first grasp component can serve the user as 
abutments and the tissue does not have to take up the force which can be applied for the pivotal movement over the base, 
on the contrary becomes this force In holding the first grasp component of the user received. If the user has the according 
to Invention In particular a Inserter, with which the INSERT Ion head on the tissue becomes placed and the insertion 
direction introduced, the Inserter takes up this force. 

[0029] In prefered embodiments the movable second grasp component and the introduction mechanism are coupled with 
one another over a transmission. A such coupling has the advantage that the mobility of the grasp component does not 
have to correspond to the mobility of the introduction mechanism, but both mobilities single in each case designed 
optimum for Itself to become to be able. So the introduction mechanism can be swivellngmovable in particular and the 
second grasp component translatlonal movable and preferably linear guided. In case of a swiveling mobility also the 
second grasp component their pivot axis can be another than those the introduction mechanism. While the introduction 
mechanism is more pivotable around at least axis of rotation essentially parallel to the underside of the base preferably, 
which in all other respects applies to all embodiments of the second grasp component, a pivotable second grasp 
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component can be around at least axis of rotation essentially rectangular to the underside swivellngnnovable. In addition, a 
transmission can be from advantage if is parallel spaced in case of a swivelingmovable second grasp component their axis 
of rotation of the axis of rotation of the swivelingmovable introduction mechanism. In such a case can the pivoting angle of 
the second grasp component by means of a transmission places underneath or preferably translated on the introduction 
mechanism transmitted to become. 

[0030] A prefered transmission-technical coupling covers a gear and a rack, which with one another are in a meshing and 
comb with one another with movement of the second grasp component. The rack is preferably connected with the second 
grasp component, so that a movement of the second grasp component in longitudinal direction of the rack becomes 
transmitted Into a rotation of the gear connected In this case with the introduction mechanism. With small gear wheel 
diameter a comparatively short stroke of the second grasp component can become into a rotation of the gear over a 
substantial portion of a full revolution, preferably into a quarter revolution of the gear, transmitted. Favourable way is the 
movable second grasp component with the rack in a piece formed. 

[0031] The grasp Is In prefered embodiments releasable connected with the base. Prefered one separates this compound 
with the movement of the second grasp component, i.e. with the movement of the introduction introducing to the 
Introduction position, automatic. Alternative one would be in principle however likewise more conceivable it to equip the 
grasp or the base with an other movable component becomes dissolved by whose operation the compound with the base. 
The compound between the grasp and the base can be by a pure frictional engagement prepared, more prefered is based 
It however to exclusive on a form closure or a combination from form and frictional engagement. In order to create the 
compound, the base and the grasp, preferably its first grasp component, are ever with at least a connecting element 
provided, which with one another are with existing compound in an engagement. In order to be able to loosen the 
compound, preferably at least one of the connecting elements is against a resetting elasticity strength from the 
engagement more movable. In prefered embodiments the movable second grasp component serves not only the transfer 
of the introduction mechanism Into the introduction position, but also the loosening of the compound, as the second grasp 
component bends sliding contact, one of the connecting elements with its movement by contact, preferably against the 
elasticity strength from the engagement moved, for example elastic. Although less prefered can be unsolvable, the first 
grasp component however alternative or at the base fixed formed in a piece with the base. In such an embodiment should 
it however if possible short be. 

[0032] In the protection position at least the free end of the introduction mechanism, the prefered entire introduction 
mechanism, received in a receptacle, is which either the base or the grasp forms. Case the grasp the receptacle forms, can 
the base a partial admission form, which Is in the receptacle formed of the grasp received, as long as in case of the 
prefered releasable grasp this with the base connected is. 

[0033] Case the introduction mechanism of house from flexible is, i.e. not only by interaction with the tissue flexible will, 
will it preferably by means of a Einstecheinrichtung stabilized, in order to prevent that the introduction mechanism breaks 
with the insertion into the tissue. The Einstecheinrichtung can be as thin unity technical aristocracy formed in particular. If 
the introduction mechanism into the tissue introduced is, becomes the Einstecheinrichtung favourable -proves remote. The 
removal of a such Einstecheinrichtung becomes accomplished preferably with the grasp likewise. Case the 
Einstecheinrichtung like prefered in the protection position not yet with the grasp connected is, connects it it with the 
movement into the introduction position preferably automatic with the grasp. For this a connecting element, preferably a 
snatching element, can be provided, at the same time with the conclusion of the movement in the introduction position or 
short before with a connecting against element of the grasp into a connecting interference arrived at their by the free end 
Jk top of the introduction mechanism opposite end. The compound can be in principle pure frictional, preferably covers it however 
a form closure at least. The connecting element of the Einstecheinrichtung can form a snap connection with the connecting 
against element in particular. In principle also only a simple rear grasp is sufficient concerning the direction for a positive 
compound, into which the grasp of the base Is to become remote; an elastic snatching Interference is not inevitably 
required therefore. 

[0034] The INSERT Ion head is for a medical or a pharmaceutical, including cosmetic, application provided. At least the 
underside of the base is fabric-compatibly formed. The INSERT ion head is preferably component of infusion set for the 
administration of insulin, pain means or another medicament administrable by infusion. Instead of for a medicine 
administration or in principle also another administrable product the INSERT ion head can serve also for diagnostic 
purposes. In such applications the introduction mechanism can serve carriers of a sensor for measuring for example the 
glucose concentration in body fluid or another physical and/or biochemical size, which are relevant for the health of an 
patient or can be. The INSERT ion head can be for diagnostic purposes also as perfusion device formed. In such a 
formation the introduction mechanism is flowed through after the introduction into the tissue by a rinsing liquid, which 
takes up or several certain ingredients of the body fluid with flowing through, in order to analyze the rinsing liquid enriched 
with the respective ingredient or the several ingredients. Finally the INSERT ion head can form an apparatus for the 
administration of a product and a diagnostic facility in system. The introduction mechanism can for the supply of a 
product, which can be in particular a medicament or a rinsing liquid, or which discharge of a body fluid or only or several 
certain ingredients of a body fluid formed its, i.e. the introduction mechanism forms a flow area for an application in such 
at least. The introduction mechanism can serve and the discharge of fabrics also in system. If the INSERT ion head is only 
formed as measuring device, then it can also only serve for it, a sensor to platzieren or a part of a sensor, i.e. pure as 
mechanical bringing in mechanism. In a development as measuring device it can serve beyond the mechanical introduction 
also the transmission from control signals to sensor and/or of measurement signals of sensor. In combined applications it 
can finally over at least a flow area for the material transfer, i.e. a flow line, and at least a signal line order. Without the 
signal line can be done, if the sensor for the wireless reception of control signals and/or wireless sending of measurement 
signals are arranged. Finally the introduction mechanism can exhibit also two or more introduction sections, which 
separate abragen. So a first introduction section can serve the material transfer into the tissue and another the material 
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transfer from the tissue or only the introduction of a sensor or a part of a sensor. With several introduction sections, which 
exhibit one flow section each, also different fabrics can become administered with the same INSERT ion head. This can 
become also with an introduction mechanism realized, the several, separate flow areas in a common portion forms. 

[0035] Prefered features become also disclosed in the Unteranspruchen and their combinations. 

[0036] Subsequent ones become embodiments of the invention on the basis figs explained. At the embodiments obviously 
becoming features continue to form single ever and in each characteristic combination the subject-matters of the claims 
and also those managing to described embodiments favourably. Show: 

Fig 1: an INSERT ion head of a first embodiment also in protection position located introduction mechanism, 
Fig 2: the INSERT ion head also in introduction position located introduction mechanism. 
Fig 3: a grasp of the INSERT ion head of the first embodiment, 

Fig 4: a base of the INSERT ion head of the first embodiment also in introduction position located introduction mechanism, 
Fig 5: the grasp of the fig 3 in a view 

Fig 6: the base with introduction mechanism of the fig 4 in a view. 

Fig 7: an INSERT ion head of a second embodiment also in protection position located introduction mechanism. 
Fig 8: the INSERT ion head of the second embodiment also in introduction position located introduction mechanism, 
Fig 9: a grasp of the INSERT ion head of the second embodiment. 

Fig 10: a base of the INSERT ion head of the second embodiment also In Introduction position located introduction 
mechanism, 

Fig 11: a system from an INSERT ion head and a Inserter of a first embodiment before an activation. 
Fig 12: the system of the first embodiment after the activation. 

Fig 13: a system from an INSERT ion head and a Inserter of a second embodiment before an activation of the INSERT ion 
head, 

Fig 14: the system of the second embodiment after the activation and 

Fig 15: the system of the second embodiment after a placement of the INSERT ion head on a tissue surface. 

[0037] Fig 1 shows an INSERT ion head of a first embodiment in a longitudinal section. The INSERT ion head covers a base 
with a receiving part and/or. a receptacle 1 and a flat part 2, which are in a piece from plastic formed. The base 1, 2 is 
platzierbar with its underside U on organic tissues. The INSERT ion head covers the other one a two-piece grasp with a 
first grasp component 10 and a second grasp component 12. The grasp component 10 Is releasable connected with the 
base stationary, but. The grasp component 12 is 10 movable held, whereby the grasp component is more linear more 
slldable 12 both relative to the grasp component 10 and to the base 1, at the grasp component, 2. The axis of the movable 
of the grasp component 12 points parallel to an underside U of the base 1, 2. The direction of the movable is indicated on 
the top of the grasp component 12 with an arrow. 

[0038] The base 1, 2 stores an Introduction mechanism 5 swivelingmovable around axis of rotation parallel to the 
underside U. The introduction mechanism 5 is prolonged stretched. In the embodiment it is formed as flexible cannula. The 
introduction mechanism 5 by a Einstecheinrichtung 15 one through-rises up, which is as thin needle formed, whose 
flexural rigidity is sufficient, in order the Einstecheinrichtung 15 common with the ambient, matching the contour 
introduction mechanism 5 by the skin surface into subcutaneous tissue to in-sting themselves and thus the introduction 
mechanism 5 to introduce. In prefered embodiments is at the underside U a sticking PAD for a fixation of the INSERT ion 
head on the tissue, preferably the skin surface, mounted. 

[0039] For the swiveling mobility of the introduction mechanism 5 and thus common the Einstecheinrichtung 15 provides 
an hinge member 6, which forms a shaft of a pivot with the axis of rotation as hinge axis. The base 1, 2 forms the other 
hinge member of the pivot in form of a sleeve or if necessary also an open bearing centre. On the axis of rotation of the 
joint one outer spline gear each is 8 arranged and turningrigid 6, for example in a piece formed connected with the hinge 
member to both sides of the hinge member 6. One of the two gears 8 is more recognizable in fig 1. The other one sits on 
the opposite side of the hinge member 6 and becomes from the receiving part 1 of the base 1, 2 hidden. The 
Einstecheinrichtung 15 through-rises up the hinge member 6. The hinge member 6 a supply 7 for a medicine liquid, for 
example, follows insulin. The supply 7 rises up in rectangular for introduction mechanism 5 from the hinge member 6 off. 
The hinge member 6 forms one with the supply 7, the gears 8, the introduction mechanism 5 and the Einstecheinrichtung 
15 regarding the rotation of the hinge member 6 and the gears 8 and the pivotal movement of the other components 
mentioned an unit. 

[0040] The movable grasp component 12 is provided with two racks 18, which are ever with one of the gears 8 in 
meshing. By the two racks 18 with the hidden gear the cooperative Is only more recognizable. An Identical rack 18 
cooperates with the recognizable gear 8. In case of a displacement of the grasp component 12 into by the directional 
arrow the direction indicated, whereby the first grasp component 10 leads the grasp component 12 with this movement, 
the two racks 18 with the two gears 8 comb, so that the sliding movement of the grasp component 12 becomes 7 
transmitted in a rotation of the hinge member 6 and a pivotal movement of the Einfiihreinrichtung 5 and the 
Einstecheinrichtung 15 as well as the supply. 

[0041] The pivotal movement the transfered introduction mechanism 5 from of them in fig 1 protection position shown 
into an Introduction position. In the protection position the introduction mechanism 5 and the Einstecheinrichtung point 15 
at least essentially parallel to the underside U of the base 1, 2. The introduction mechanism 5 and the portion of the 
Einstecheinrichtung 15 out-standing into the same direction over the hinge member 6 are in the common protection 
position in one of the receiving part and/or. the receptacle 1 with exception of the underside U cavity received 
umschlossenen. Also In protection position of located Einfiihreinrichtung 5 is ensured that the user at the 
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Einstecheinrichtung 15 it does not hurt itself and the reverse introduction mechanism 5 and the Einstecheinrichtung 15 not 
by negligent handling damaged to become to be able. The receptacle 1 forms prefered also a Sichtschutz, so that the user 
cannot recognize the Einstecheinrichtung 15 of the top of the INSERT ion head and also with lateral viewpoint. At the 
underside prefered -proves mounted sticl<ing PAD is provided with a depressing slot for the introduction mechanism 5 and 
the Einstecheinrichtung 15. 

[0042] The racks 18 are in each case at one the underside U directed underside of two tongues resistant to bending 
formed, which before-rise up from a side portion of the grasp component 12 in direction of movement. Over the two the 
racks 18 formed tongues outside at least an other tongue In direction of movement rises up forwards from the side portion 
of the grasp component 12, which serves the linear guide of the movable grasp component 12 at a guide formed of the 
grasp component 10. 

[0043] In order to introduce the introduction mechanism 5 to the body tissue to bottom or if necessary only into the skin, 
the user seizes the INSERT ion head at the grasp between thumbs and index fingers. The grasp components 10 and 12 are 
ever provided with a corresponding formed, lateral indentation. By squeezing the grasp components together 10 and 12 
the movable grasp component 12 to against a stop pressed formed of the first grasp component 10 becomes. With this 
movement the two racks 18 with the gears 8 comb, so that the translatlonal movement of the grasp component 12 
becomes 15 transmitted into a rotation of the hinge member 6 and thus into a pivotal movement of the introduction 
mechanism 5 and the Einstecheinrichtung. The path of the grasp component 12, the diameter of the gears 8 and the 
fineness of teeth are so selected that a movement of the grasp component 12 around few millimeters, for example 4 or 5 
mm, a pivotal movement of the introduction mechanism and the Einstecheinrichtung 15 around a pivoting angle of at least 
essentially 90 deg. into an introduction position effected, in which the introduction mechanism 5 and the 
Einstecheinrichtung 15 over the underside U of the base 1, 2 at least in rectangular before-risen up. 

[0044] Fig 2 shows the INSERT Ion head with introduction and Einstecheinrichtung 5, 15 located in introduction position. 

[0045] The Einstecheinrichtung 15 has itself at the end of the pivotal movement with the grasp 10, 12 connected, in the 
embodiment with the movable grasp component 12. In the protection position (fig 1) between the Einstecheinrichtung 15 
and the grasp no contact exists 10, 12, so that the Einstecheinrichtung can swivel 15 common with the Introduction 
mechanism 5 free. To the preparing the compound a connecting element is 16 arranged, in the embodiment fixed at in the 
introduction position a proximate end of the Einstecheinrichtung 15, with which the Einstecheinrichtung 15 over the hinge 
member 6 out-stands. The connecting element 16 exhibits or two a distant wing, with which it rear-seizes a connecting 
against element of the grasp component 12 regarding the longitudinal direction of the Einstecheinrichtung 15. The 
connecting against element of the movable grasp component 12 Is formed as corresponding rear-seizable shoulder 
surface. 

[0046] As the placement of the INSERT ion head on a tissue surface and the introduction of the introduction mechanism 5 
into the tissue the user regards the INSERT ion head at the grasp 10, 12 and moved it the tissue surface too. The 
Einstecheinrichtung 15 punctures the tissue surface, preferably the human skin, and penetrates into the skin. The 
matching the contour Introduction mechanism 5 penetrates common with the Einstecheinrichtung 15, to the INSERT ion 
head with its underside U on the tissue surface sits up and thereby adhesive on the skin surface fixed, preferably by 
means of a Klebepads. For the administration of the medicament the Einstecheinrichtung becomes 15 remote and the 
supply 7 over a connector with a medicine reservoir, preferably a medicine pump, cooperative with the supply 7, 
connected. In order to make this possible, before the grasp 10, 12 of the base 1, 2 becomes dissolved. The release is only 
^'^P after squeezing together and/or. Push together the grasp components 10 and 12 possible. However the compound 
separates with the movement of the grasp component 12 automatic, so that the grasp 10, 12 can become into the 
proximate direction, withdrawn in fig 2 upward. During the straight taking off movement the Einstecheinrichtung 15 by the 
introduction mechanism 5 slides and the hinge member 6 and gives thereby the flow area of the introduction mechanism 5 
free, so that the flow area is 7 connected fluid ic with the supply after withdrawal of the Einstecheinrichtung 15 also 
simultaneous. Related one can the INSERT ion head as for example in that DE 198 21 723 cl and that DE 10 2004 039 
408,3 described formed its. 

[0047] The figs 3 and 4 show the two parts of the INSERT ion head, i.e. the base 1, from each other solved, 2 with the 
introduction mechanism 5 on the one hand and the grasp 10, 12 with the Einstecheinrichtung 15 on the other hand, in to 
each other aligned position, in that the longitudinal axis of the introduction mechanism 5 and the longitudinal axis of the 
Einstecheinrichtung 15 with one another aligning. In fig 3 also a recess 3 more recognizable in the base 1, 2 is, into which 
In the connected state with movement of the grasp component 12 one of the two racks 18 brings In and combs with the 
gear 8 arranged in the recess 3. The recess 3 is slot shaped. Furthermore a connecting element 19 of the grasp 10, 12 Is 
more recognizable, that in the connected state positive into a connecting against element of the base 1, 2 intervenes and 
so the grasp 10, 12 at the base 1, 2 holds and in combination with contact surfaces of the grasp 10, 12 and the base 1, 2 
relative to the base 1, 2 fixed. The connecting element 19 projects stub-like from, an elastic tab 13 abragenden in the 
distal range of the grasp component 10 into to the underside a U of the base 1, 2 parallel pointing direction before and in 
the connected state into a recess of the base 1, 2, for example an hole, so that a movement of the grasp 10, congruently 
formed to the connecting element 19, 12 in longitudinal direction of the Einstechabschnitts becomes 15 prevented with 
existing compound. In order to loosen this compound, a not represented other tongue rises up forwards from the side 
portion of the movable grasp component 12, which drives the connecting element 19 with the movement of the grasp 
component 12 between the base 1, 2 and those supporting tab 13 and bends the tab 13 from the base 1,2 a piece far, 
which is sufficient however to loosen the positive compound between the connecting element 19 and the connecting 
against element so that the grasp 10, 12 with the Einstecheinrichtung 15 in their longitudinal direction of the base 1, 2 can 
become withdrawn. 
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[0048] The figs 5 and 6 again show the parts of the INSERT ion head from each other solved in a view to In the figs 1 to 4 
remote the back. In this view in particular the connecting against element 9 of the base 1, 2 is more recognizable, in the 
connected state, i.e. In fig 6. in the engagement with the connecting element 19, which grasp 10, 12 at the base 1, 2 
holds. 

[0049] The represented base 1, 2, the carriers of the introduction mechanism 5 and thereby the swiveling unit of formed 
parts 6, 7 and 8 single in the figs 4 and 6 is, remains on the tissue surface and is in this sense remain-hurry. The grasp 
10, 12 however, which serves 15 now as carrier for the Einstecheinrichtung, becomes disposed or if necessary again by 
the Einstecheinrichtung 15 dissolved and a renewed use supplied, while the Einstecheinrichtung becomes 15 disposed. 
That remain-hurry 1-9 can thus favourably flat be and does not disturb not, if it becomes the bottom clothing supported. 
The flexibility of the Introduction mechanism 5 is In such a manner that the Introduction mechanism 5 in the introduced 
state Is felt as not disturbing, but nevertheless sufficient stable Is, in order to ensure a supply of the medicament safer. 

[0050] The grasp 10, 12 can become also in such embodiments of the INSERT ion head used, in which the introduction 
mechanism is not like the introduction mechanism 5 of house from flexible, but without foreign stabilization for the a 
stinging sufficient is resistant to bending. In such embodiments the additional Einstecheinrichtung 15 can be void. The 
grasp 10, 12 serves the exclusive handling of the INSERT Ion head in such embodiments, not however as carrier of a 
stabilizing Einstecheinrichtung 15. Such a modified introduction mechanism 5 can be in particular as Einstechkanule with a 
hollow cross section or as unity technical aristocracy with a full cross section and or several flow channels at the outside 
scope a formed, which becomes more flexible after the Introduction by Interaction with the tissue. 

[0051] The figs 7 to 10 show a second embodiment of an INSERT ion head. Apart from the subsequent described 
distinguished ones the INSERT Ion head of the second embodiment corresponds to the INSERT ion head of the first 
embodiment. 

[0052] So a sticking PAD shown fixed at the underside U Is exemplary, as It could be also mounted at the INSERT Ion head 
of the first embodiment. 

[0053] Opposite the first embodiment the receptacle 1 and the first grasp component 11 modified are. In contrast to the 
first embodiment the introduction mechanism 5 and the Einstecheinrichtung 15 are only 1 received over a short portion in 
the receptacle formed of the receiving part. In the second embodiment forms the grasp, accurate stated its grasp 
component 11, a receptacle 14 for the introduction mechanism 5 and the Einstecheinrichtung 15. The receptacle 1 is 
provided lateral with a recess 4 open to the underside U in form of a slot, by which the introduction mechanism 5 and the 
Einstecheinrichtung 15 in the protection position from the receptacle 1 exceed. The receptacle 1 is for its part in the 
receptacle 14 received. The receptacle 14 is open to the underside U, encloses however otherwise the introduction 
mechanism 5 and the Einstecheinrichtung 15, preferably view-dense. 

[0054] In order to move the introduction mechanism 5 and the Einstecheinrichtung 15 from the protection position into 
the introduction position, the user accomplishes the handles described on the basis the first embodiment, i.e. it presses 
the movable grasp component 12 against the modified grasp component 11. With the combing meshing move the 
introduction mechanism 5 and Einstecheinrichtung 15 In the recess 4 from the receptacle 1 in particular and from the 
receptacle 14 into the introduction position. 

[0055] Fig 8 shows the INSERT ion head of the second embodiment also In Introduction position located Introduction 
mechanism 5 and Einstecheinrichtung 15. 

[0056] The figs 9 and 10 corresponding concerning the second embodiment the figs 3 and 4 to first embodiment. As 
however not least the view points to fig 10, the base 1, 2 of the second embodiment is favourably shortened, since no 
more It, opposite the base 1, 2 of the first embodiment, but the grasp transfers 11, 12 for the introduction mechanism 5 
and the Einstecheinrichtung 15 to their protection position the protective function. 

[0057] Fig 11 shows a system of a first embodiment existing from the INSERT ion head of the first embodiment and a 
Inserter, which serve the placement of the INSERT ion head on the tissue, so that the user does not have to seize the 
INSERT ion head with the placement between the fingers. In particular the user does not hold the INSERT ion head with 
the transfer of the introduction mechanism 5 into the Einfiihrposition at the grasp. This activation of the INSERT ion head 
becomes made with the help of the Inserters. The user will become therefore still safe before nail holes and the 
introduction mechanism 5 as well as the Einstecheinrichtung 15 still safe before damages by negligent handling protected, 
i.e. by the Inserter. 

[0058] The Inserter exhibits INSERT suppl. house 20, which Is essentially exhibits from the outside considered as sleeve 
member with a bottom formed and the form of a pot. INSERT suppl. house 20 takes up a retaining mechanism and a drive 
for the INSERT ion head. The retaining mechanism covers a retaining spring, for example a leaf spring, which holds the 
INSERT ion head in shown to the INSERT suppl. house the 20 relative In fig 11 home position. In the retaining Interference 
the retaining spring rear-seizes one at the grasp 10, 12 formed retaining structure 17, which Is more recognizable in the 
figs 1, 2, 3 and 5. The retaining interference is more releasable against the resetting elasticity strength of the retaining 
spring. 

[0059] The drive covers a propulsion element 22, which Is Into and against a propulsion direction V of linear movable in 
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the INSERT suppl. house 20 arranged. The propulsion direction V coincides with central longitudinal axis of the INSERT 
suppl. house 20. Furthermore the drive covers a force producer 23, which works In the propulsion direction V toward the 
propulsion element 22. The force producer 23 covers two pairs of articulated connected with one another legs 24, whereby 
the two pairs of legs 24 symmetrical concerning the central longitudinal axis, D. h. symmetrical to the propulsion direction 
V, the INSERT suppl. house 20 arranged is. Each of the pairs of thighs is in a pivot stationary to the INSERT suppl. house 
20 25 suspended. The two legs 24 of the respective pair of thighs are in a free pivot 26 turningmovable with one another 
connected. Furthermore is the legs remote of the stationary joint 25 24 in each case in a pivot 27 22 connected with the 
propulsion element. This thigh joint propulsion element arrangement stretches not represented springs or if necessary also 
only a spring in the propulsion direction V. The arrangement from legs 24 and joints 25, 26 and 27 leads the propulsion 
element 22; additional or instead the coat inner surface of the INSERT ion housing 23 could lead the propulsion element 
22. Furthermore a blocking member is 29 provided, which is with the INSERT suppl. house 20 in a blocking interference, 
the one propulsion movement of the propulsion element 22 prevented. The blocking member 29 can form the blocking 
interference with the cladding structure formed of the INSERT suppl. house 20 or likewise with one thereby regarding the 
propulsion direction V solid connected other structure. The blocking interference is more releasable by operation of a 
pushbutton-like trigger 28. 

[0060] Furthermore the Inserter covers an activation member 21, which is movable connected with the INSERT suppl. 
house 20 into and against the propulsion direction V. The activation member 21 forms a sleeve for INSERT suppl. house 
regarding 20, so that altogether a two-piece, telescopic INSERT suppl. house with housing parts become 20 and 21 
obtained. The discrimination in functional respect because of the housing part becomes 21 however further referred as 
activation member. The activation member 21 forms the underside U21 of the Inserters, becomes preferably fitted with 
whatever the Inserter for the placement of the INSERT ion head on the tissue surface is put onable and. In the home 
position taken in fig 11 by the INSERT ion head point the underside U21 of the Inserters and the underside U of the 
INSERT Ion head held In each case into the propulsion direction V, which at least essentially forms a flat-normal for the 
two undersides. 

[0061] The activation member 21 covers an exterior sleeve member and an inner sleeve member, which are connected 
with one another at the underside U21 and release between Itself an annular gap. INSERT suppl. house 20 the activation 
member 21 slldingmovable rises up Into this annular gap and leads. 

[0062] In the state shown in fig 11 the activation member takes 21 relative to the INSERT suppl. house 20 a brought in 
position and the Inserter exhibits a shortest length measured in propulsion direction V. In this state of the Inserters the 
INSERT Ion head becomes used, D. h. into the retaining interference with the retaining mechanism of the Inserters 
brought. Instead of using the INSERT ion head, the Inserter can be inverted also over the INSERT ion head located on a 
support. The position and geometry of the retaining mechanism is so selected that the retaining interference develops with 
the Aufstulpen automatic. Immediate one after taking up the INSERT ion head, for example by insertion, is the 
introduction mechanism 5 of the INSERT Ion head In its protection position. In this sense the INSERT ion head is still 
Inactive. The Inserter Is i.e. with means provided, the activation member 21, by whose operation the introduction 
mechanism can become Into the introduction position moved and the INSERT Ion head activated in this way. 

[0063] For the activation form the activation member 21 and the INSERT ion head with one another a joint, in the 
embodiment a curve joint. The two hinge members of the joint are a guidance curve 21 A, which the activation member 21 
forms, and an engaging member 12a formed of the movable grasp component 12. In the coupling, over which the 
activation member affects 21 the introduction mechanism 5, the movable grasp component forms 12 an initially and/or. 
A top Receipt member of the INSERT ion head. If the activation member becomes 21 relative the INSERT suppl, house 20 in the 
propulsion direction V moved, the guidance curve 21a slides over the engaging member 12a, D. h. over those the 
engaging member 12a formed contact surface of the receipt member, D. h. the movable grasp component 12. By the 
pressure contact and the course of the guidance curve 21 A moved inclined for propulsion direction V the grasp component 
12 transverse to the propulsion direction V on the other grasp component 10 too, and the introduction mechanism 5 
moves itself as to the INSERT ion head than such described into the Einfiihrposition. The movable grasp component 12 
forms the engaging member 12a at their from the base for 1, 2 remote upper end, in the embodiment with its outer edge. 
The guidance curve 21a is the underside U21 of the Inserters directed. The inclination is a so selected that itself the 
guidance curve 21a of one of the underside U21 opposite end in propulsion direction V of the INSERT ion head and/or. the 
Introduction mechanism 5 or the central longitudinal axis of the Inserters swung out in the activated state away bends. 
The inclination angle Is everywhere constant, the guidance curve 21 A is a slope, D. h. an oblique line or a surface. 

[0064] For the practical handling offering itself that the user holds the Inserter after taking up the INSERT ion head with 
hand at the activation member the 21, for example by it the activation member 21 embraces, and with which other hand 
to INSERT suppl. house 20 relative to the activation member held 21 against the propulsion direction V draws. Also this 
becomes understood as operation of the activation member. The propulsion element 22 and the force producer 23 induce 
themselves common 20 to the activation member 21 relative with the INSERT suppl. house. The INSERT ion head held by 
the retaining mechanism in the home position is carried forward, D. h. moved itself equally relative to the activation 
member 21 against the propulsion direction V. The engaging member 12a slides along the guidance curve 21 A. Over this 
interface based on pure pressure contact the movable grasp component becomes 12 transverse to the propulsion direction 
V moved, and the introduction mechanism 5 moves into the introduction position. The INSERT ion head is activated at the 
end of the driving out movement, which the INSERT ion housing 20 and the activation member 21 relative implement to 
each other. 

[0065] Fig 12 shows the system from Inserter and INSERT ion head in its activated state. INSERT suppl. house 20 and the 
activation member 21 relative take the extended position to each other. In the driven out state of the surrounded walls of 
the INSERT suppl. house 20 and the activation member 21 the activated INSERT ion head to over the free end of the 
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Einflihreinrichtung 5 and the Einstecheinrichtung 15 outside, D. h. the tip of the Einstecheinrichtung 15 stands bacl< a 
small piece the far rear underside U21 of the Inserters. 

[0066] INSERT suppl. house 20 and the activation member 21 to each other are in the extended position relative blocked. 
Relative movements in or against the propulsion direction V are not in the blocked state possible. With reaching the 
extended position INSERT suppl. house 21 together automatic block themselves 20 and the activation member. 

[0067] For the placement of the INSERT ion head the user touches down to the Inserter on the skin surface. With put on 
Inserter the user presses on the trigger 28. The trigger 28 works a simple pair of slopes, on the blocking member 29 over 
a curve joint, in the embodiment. The bottom action of the trigger 28 moved itself the blocking member 29 from the 
blocking interference with the INSERT suppl. house 20, so that the propulsion element 22 the bottom action of the force 
producer 23 in the propulsion direction V can move. The force producer 23 the accelerated propulsion element 22 
suddenly. The propulsion element 22 affects the INSERT ion head like an hammer. In the first portion of the propulsion 
movement the retaining spring from the retaining Interference with the retaining structure 17 of the INSERT ion head, D 
fits with springs, h. the retaining interference separates. The acceleration of the propulsion element 22 in the propulsion 
direction V is so large that the pure pressure contact between the propulsion element 22 and the INSERT ion head safe 
obtained remains, until the underside is U of the INSERT ion head on the same height as the underside U21 of the 
Inserters and thus on the tissue surface placed. The Einstecheinrichtung 15 penetrates the skin surface already before, 
penetrates into the tissue and carries thereby the introduction mechanism forward 5. 

[0068] After the INSERT ion head on the skin surface is placed, the user seizes the grasp 10, 12 and withdraws it from the 
base 1, 2. The Einstecheinrichtung becomes 15 automatic from the introduction mechanism 5 out and by the base 1, 2 
withdrawn. 

[0069] In order to automate also the withdrawal of the Einstecheinrichtung 15, the retaining Interference between the 
retaining mechanism of the Inserters and the retaining structure 17 of the INSERT ion head remains existing in a 
favourable modification of the Inserters and does not become not, as In the described embodiment, by the acceleration of 
the propulsion element 22 dissolved. In a such modification the retaining mechanism can be stationary with the propulsion 
element 22 connected in particular, so that It takes part in Its output movement In the propulsion direction V. In order to 
solve the retaining interference, the Inserter with a scraper can be provided, which loosens the automatic INSERT ion head 
from the retaining interference after taking the Inserters away from the tissue with pushing together INSERT suppl. house 
20 and activation member 21. Alternative one can be more operable such a scraper also perfect independent by the 
activation member 21 provided and separate, in order to solve the retaining interference. 

[0070] The figs 13 to 15 show from an INSERT Ion head and a Inserter an existing system of a second embodiment. In 
addition, the INSERT Ion head Is that of the figs 7 to 10, can the same as In the first embodiment be. Only with the 
Inserter It concerns a modification. Those components of the Inserters of the second embodiment, which are more 
comparable regarding their function with the components of the Inserters of the first embodiment, become In each case 
occupied with the reference numerals of the first embodiment Increased around the number ten. Thus In particular the 
embodiments apply to the first embodiment to the INSERT suppl. house 30 and the activation member 31, which concerns 
their form and compound as well as relative mobility. In principle the same applies also regarding the propulsion element 
32, the retaining mechanism and the force producer 33 as well as the trigger 38 and the blocking member 39. As far as in 
the following to differences one does not refer and also from the figs nothing else results, the embodiments apply to the 
first embodiment equally also to the second embodiment 

A top 

[0071] The Inserter of the second embodiment essentially differs from the Inserter of the first embodiment regarding the 
joint, over which the activation member 31 affects the INSERT ion head, in order to activate this by the drawing up 
movement of the INSERT suppl. house 30 relative to the activation member 31. In the second embodiment the Inserter 
forms the joint, i.e. with two hinge members 31a and 41a, from which the activation member forms 31 and the other one 
a Effektorglied 41. The Effektorglied 41 becomes transverse to the propulsion direction V, in the embodiment rectangular 
the propulsion direction V, back and forth movable by the INSERT ion housing 30 stored. The joint 31a, 41a is curve joint. 
The guidance curve 31 A corresponds to the guidance curve 21 A of the first embodiment. The Effektorglied 41 forms the 
engaging member 41a, that with extension of the Inserters at the guidance curve 31a along slides and due to the inclined 
course of the guidance curve 31a with drawing the Inserters a transverse movement up of the Effektorglieds 41 in the 
direction of the central longitudinal axis of the Inserters effected. In the joint 31a, 41a becomes thus the movement, which 
Implements INSERT suppl. house 30 to the activation member 31 relative with drawing up, pointing toward the propulsion 
direction V, Into the transverse movement of the Effektorglieds 41 converted. Its hinge member and/or. Engaging member 
41a is even in the type of a guidance curve formed, becomes here transmission-technical however as engaging member 
referred. The engaging member 41a could be alternative also as for example simple cam or knobs formed. Likewise the 
engaging member 41a could become as guidance curve referred and in another modification the hinge member 31a than 
before-rising up cam or knobs formed. 

[0072] The interface, is activated over which the Inserter the INSERT ion head, again as pure pressure contact formed and 
exists between the Effektorglied 41 and the receipt member and/or. the movable grasp component 12 of the INSERT ion 
head. This pure, one would know also says loose pressure contact the simplified handling, since must become prepared for 
the activation no special articulation, it is sufficient taking up the INSERT ion head to combination with the operation of the 
activation member 31, which in the embodiments by the drawing up movement made. The pressure contact, D. h. the 
compressive force applied of the Effektorglied 41, affects parallel to the base 1, 2 relative to the direction of their mobility 
the movable grasp component 12. By Interposition of the Effektorglieds 41 and misalignment of the joint 31a, 41a to the 
Inserter no force applied becomes complete on the grasp component 12 in the second embodiment favourable-proves 
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transverse to the direction of the mobility of the grasp component 12. 

[0073] Fig 14 shows the system with activated INSERT ion head. In courses of the drawing up movement of the INSERT 
suppl. house 30, which also as operation of the activation member 31 understood becomes, became the introduction 
mechanism 5 and the Einstecheinrichtung 15 into the introduction position pivoted, so that its common longitudinal axis 
points into the propulsion direction V. The movable grasp component 12 has as to the INSERT ion head the described 
compound between the grasp 10, 12 and the base 1, 2 dissolved. The frictional engagement existing between the 
introduction mechanism 5 and the Einstecheinrichtung 15 holds however the base 1, 2 as in the first embodiment at the 
grasp 10, 12 located in the retaining interference. 

[0074] By operation of the trigger 38 the blocking interference, in which the blocking member 39 still with the INSERT 
suppl. house 30 or a connected structure solid thereby is, becomes dissolved and the force producers 33 the accelerated 
propulsion element 32 in the propulsion direction V. The acceleration made again suddenly, so that also the drive means 
32, 33 of the second embodiment in the type of an hammer work. The driving force becomes generated of two spring 
clips, from which ever one affects one of the two pairs of thighs. The leg 24 fixed in the stationary rotary bearing 35 are 
over a meshing coupled with one another, which provides for a synchronous driving out movement of the two pairs of 
thighs. 

[0075] In order to be able to ready-make the Inserter after placement of the INSERT Ion head for a renewed use, the 
Effektorglied must become 41 from the end position shown in fig 14 again back into the end position moved shown in fig 
13. For this back getting movement the activation member 31 and the Effektorglied 41 form an other joint 31b, 41b, which 
is likewise in the embodiment a curve joint. The activation member 31 forms the guidance curve 31b for the other joint, 
and the Effektorglied 41 forms the engaging member 41b, The guidance curve 31b runs at least essentially parallel to the 
guidance curve 31a. The guidance curves 31 A and 31b are 31 formed at the inner sleeve member of the activation 
member, the guidance curve 31a at the inner surface and the guidance curve 31b at the outer surface of the inner sleeve 
member. They face each other in for instance on the same height, related to the propulsion direction V. The engaging 
member 41b is appropriate for the engaging member 41a likewise opposite with a light distance, so that inner sleeve 
member of the activation member 31 between the two engaging members 41a and 41b can retract and extend. 

[0076] Fig 15 shows the system of the second embodiment with the placed INSERT ion head. The Inserter becomes 
remote of the INSERT ion head. Subsequent one takes the user the grasp off 10, 12 from the base 1, 2 and attaches the 
INSERT ion head to a catheter of an infusion pump. In one to the first embodiment mentioned modification, 32 connected 
in which the retaining mechanism is stationary with the propulsion element and accordingly the grasp 10, 12 still hold can, 
the Inserter and thus common grasp still held 10, 12 by the base remote become also already. Subsequent one becomes 
preferably by means of an additional scraper the retaining interference dissolved and the grasp 10, 12 with the 
Einstecheinrichtung 15 or only this alone disposed. 

[0077] In order to prepare the Inserter for the use with an other INSERT ion head, the user pushes for INSERT suppl. 
house 30 and the activation member 31 again together into the brought in position, as them are 13 shown with used 
INSERT ion head in fig. During the bringing in movement inner sleeve member of the activation member and 41b of the 
Effektorglieds 41 drives 31 between the engaging members 41a. During this bringing in movement the other articulation 
between the guidance curve 31b and the engaging member 41b develops. During the bringing in movement In the joint 
31b, 41b the Effektorglied 41 is thus moved backward again into the end position taken in fig 13, D. h. regarding the 
central longitudinal axis of the Inserters crosswise, preferably radial, after outward moved. 

[0078] That the bottom action of the spring means 33 in the propulsion direction V driven out propulsion element 32 faces 
a face of the inner sleeve member, which is 31 remote of the underside U31 of the activation member. By stop contact 
against this face the propulsion movement of the propulsion element becomes 32 stopped. The activation member 31 is 
geometric so dimensioned that it stops the propulsion element 32 accurate in the extended position of the telescope 30, 
31 if the underside U of the INSERT ion head has the height of the underside U31 achieved and therefore with put on 
Inserter the skin surface straight contacted. During the bringing in movement of the INSERT suppl. house 30 relative to 
the activation member 31 and/or. the activation member 31 relative to the INSERT suppl. house 30 the propulsion 
element 32 because of the stop contact of the activation member 31 becomes deeper against the force of the force 
producer 33 in INSERT suppl. house 30 pressed, until the blocking member is 39 again in the blocking interference, as 
exemplarlly the figs 13 and 14 show it. 

Reference numeral: 

[0079] 
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12 : Second grasp component, receipt member 

12a: Hinge member, engaging member, butt contact-flat 

13 : Tab 

14 : Receptacle 

15 : Einstecheinrichtung 

16 : Connecting element 

17 : Retaining structure 

18 : Rack 

19 : Connecting element 

20 : INSERT suppl. house 

21 : Activation member 

21a: Hinge member, guidance curve 

22 : Propulsion element 

23 : Force producer 

24 : Leg 

25 : Pivot 

26 : Pivot 

27 : Pivot 

28 : Trigger 

29 : Blocking member 

30 : INSERT suppl. house 

31 : Activation member 

31a: Hinge member, guidance curve 
31b: Hinge member, guidance curve 

32 : Propulsion element 

33 : Force producer 

34 : Leg 

35 : Pivot 

36 : Pivot 

37 : Pivot 

38 : Trigger 

39 : Blocking member 

40 : - 

41 : Effektorglied 

41 A: Hinge member, engaging member 
41 b: Hinge member, engaging member 
U: Underside 
V: Propulsion direction 
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1. System from INSERT ion head and Inserter for the placement of the INSERT ion head on organic tissues, 

a) the INSERT ion head comprising: 

al) a base (1, 2) with on the tissue platzierbaren an underside (U), 

a2) and an introduction mechanism (5), those of the base (1, 2) movable stored becomes, 

a3) whereby the introduction mechanism (5) relative to the base (1, 2) from a protection position, in which a free end of 
the introduction mechanism (5) stands back the rear underside (U), In an introduction position movable is, into the free 
end over the underside (U) of the base (1,2) before-rlses up, 

b) the Inserter comprising: 

bl) INSERT suppl. house (20; 30), which exhibits an opening for the INSERT ion head at an underside, 

b2) one with the INSERT suppl. house (20; 30) connected retaining mechanism for holding the INSERT ion head in an 

home position, 

b3) a drive (22, 23; 32, 33), by means of that the INSERT ion head from the home position into one by the opening of the 
INSERT suppl. house (20; 30) pointing propulsion direction (V) is more movable 

b4) and a relative activation member operable movable to the retaining mechanism and (21; 31), by means of which the 
Introduction mechanism (5) Is influencable, so that Itself the introduction mechanism (5) Into the introduction position 
moved. 

2. System of claim 1, characterised in that a coupling, those the activation member (21; 31) with the introduction 
mechanism (5), a joint with two in engagement located or in engagement bringable hinge members (12a, 21a couples; 
31a, 41 A) covers. 

3. System after the preceding claim, characterised in that the activation member (21; 31) (21a; 31a) the hinge members 
forms. 

4. System after one of the two preceding claims, characterised in that the hinge members (12a, 21 A; 31 A, 41a) a 
A top guidance curve (21a; 31a) and an engaging member led at the guidance curve (12a; 41a) are. 

5. System after the preceding claim, characterised in that one from guidance curve (21a; 31a) and engaging member 
(12a; 41a) relative to the other one, preferably relative to the INSERT suppl. house (20; 30), in or against the propulsion 
direction (V) is more movable and the guidance curve (21a; 31a) for propulsion direction (V) an inclination exhibits. 

6. System after one of the two preceding claims, characterised in that one from guidance curve (21a; 31a) and engaging 
member (12a; 41a) relative to the other one, preferably relative to the INSERT suppl. house (20; 30), transverse to the 
propulsion direction (V) is more movable and the guidance curve (21a; 31a) for propulsion direction (V) an inclination 
exhibits. 

7. System after one of the three preceding claims, characterised in that the guidance curve (21a; 31a) of the introduction 
introducing (5) to propulsion direction (V), located in introduction position, away leans. 

8. System after one of the claims 2 to 7, characterised in that of the Inserter the joint (31a, 41a) forms. 

9. System after one of the claims 2 to 8, characterised in that the INSERT ion head a receipt member (12) enclosure, that 
of the base (1, 2) movable stored becomes and with the introduction mechanism (5) rigid or articulated connected is, so 
that itself the introduction mechanism (5) with a movement of the receipt member (12) into the introduction position 
moved, and that the activation member (21; 31) over the joint (12a, 21a; 31a, 41a) on the receipt member (12) works. 

10. System after one of the preceding claims, characterised in that a coupling, those the activation member (21; 31) with 
the introduction mechanism (5), over that the activation member (21 couples a pure pressure contact enclosure; 31) the 
introduction mechanism (5) affects. 
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11. System after the claims 9 and 10, characterised in that the receipt member (12) a contact surface (12a) for the 
pressure contact forms. 

12. System after the preceding claim, characterised in that the receipt member (12) one (12a) the hinge members forms. 

13. System after one of the claims 2 to 11, characterised in that of the Inserter a Effektorglied (41) movable stores and 
the Effektorglied (41) an hinge member (41a) of the joint forms, preferably with the activation member (31) the joint 
(31a, 41a) forms. 

14. System after the preceding claim and one of the claims 10 and 11, characterised In that the Effektorglied (21; 41) a 
contact surface (21a; 41a) for the pressure contact forms. 

15. System after one of the two preceding claims, characterised in that the activation member (31) and the Effektorglied 
(41) the joint (31a, 41a) and an other joint (31b, 41b) form alternatively with one another and ever back and forth 
movable of the INSERT suppl. house (30) stored become and that the Effektorglied (41) is by means of the joint (31a, 
41a) into a direction and by means of the other joint (31b, 41b) into the opposite direction movable. 

16. System after one of the preceding claims, characterised in that INSERT suppl. house (20; 30) the activation member 
(21; 31) in or against the propulsion direction (V) into a brought in or an extended position movable stores, preferably 
slidingmovable leads. 

17. System after the preceding claim, characterised In that the activation member (21; 31) INSERT suppl. house (20; 30) 
in the extended position in propulsion direction (V) extended, an underside platzierbare on the tissue (U21; U31) the 
Inserters forms and at the underside a passage opening for the INSERT ion head exhibits, 

18. System after one of the preceding claims, characterised in that of the Inserter a trigger (28) for the drive (22, 23; ) 
and a blocking member (29), that covers 32, 33 in a blocking interference with the INSERT suppl. house (20; 30) the drive 
in an holding position blocked, and that the blocking interference is more releasable by operation of the trigger (28). 

19. System after one of the preceding claims, characterised in that the retaining mechanism a retaining spring covers, 
which holds the INSERT ion head in a retaining interference in the home position, and that the retaining Interference 
against an elasticity strength of the retaining spring by a driving force of the drive (22, 23; 32, 33) Is more releasable. 

20. System after one of the preceding claims, characterised In that the drive (22, 23; 32, 33) a propulsion element (22; 
32), which affects in the home position of the INSERT ion head the INSERT ion head, and one on the propulsion element 
(22; 32) in the propulsion direction (V) acting force producer (23; 33) covered. 

21. System after one of the preceding claims, characterised in that the introduction mechanism (5) into a longitudinal 
direction elongated is and the longitudinal direction with the underside (U) of the base (1, 2) an acute angle of less than 
50 deg. Includes, if the free end of the introduction mechanism (5) with the movement into the introduction position over 
the underside (U) precedence. 

A top 

22. System after one of the preceding claims, characterised in that the base (1, 2) the introduction mechanism (5) around 
axis of rotation more pivotable stores and the introduction mechanism (5) longitudinal axis exhibits, which cuts the axis of 
rotation or crosses in a distance of at the most the half length of the introduction mechanism (5). 

23. System after one of the preceding claims, the INSERT ion head furthermore comprising one of the base (1, 2) 
abragenden grasp (10, 12; 11, 12, 14) with a first grasp component (10; 11, 14) and a relative second grasp component 
(12), movable to the base (1,2) and the first grasp component, and a coupling (8, 18) the one movement of the second 
grasp component (12) into a movement of the introduction mechanism (5) transfers. 

24. System after the preceding claim, characterised in that the grasp (10, 12; 11, 12, 14) connected releasable with the 
base (1, 2) Is and this compound with the movement of the second grasp component (12) preferably separates. 

25. System after one of the two preceding claims; characterised in that the grasp (11, 12, 14) a receptacle (14) forms, 
which takes up the introduction mechanism (5) to their protection position. 

26. Inserter for the placement of an INSERT ion head on organic tissue, the Inserter comprising: 

a) INSERT suppl. house (20; 30), which exhibits an opening for the INSERT ion head at an underside, 

b) one with the INSERT suppl. house (20; 30) connected retaining mechanism for holding the INSERT ion head in an home 
position, 

c) a drive (22, 23; 32, 33), by means of that the INSERT ion head from the home position into one by the opening of the 
INSERT suppl. house (20; 30) pointing propulsion direction (V) is more movable 

d) and a relative activation member operable movable to the retaining mechanism and (21; 31), by means of which the 
INSERT ion head is more activatable, as an introduction mechanism (5) of the INSERT ion head becomes from a protection 
position moved into an introduction position. 
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27. Inserter after the preceding clainn, characterised in that a coupling, those the activation member (21; 31) with the 
introduction mechanism (5), a joint with two in engagement located or in engagement bringable hinge members (12a, 21a 
couples; 31a, 41a) covers. 

28. Inserter after the preceding claim, characterised in that the activation member (21; 31) one (21a; 31a) the hinge 
members forms. 

29. Inserter after one of the two preceding claims, characterised in that the hinge members (12a, 21a; 31a, 41a) a 
guidance curve (21a; 31a) and an engaging member led at the guidance curve (12a; 41a) are. 

30. Inserter after the preceding claim, characterised in that one from guidance curve (21a; 31a) and engaging member 
(12a; 41a) relative to the other one, preferably relative to the INSERT suppl. house (20; 30), in or against the propulsion 
direction (V) is more movable and the guidance curve (21a; 31a) for propulsion direction (V) an inclination exhibits. 

31. Inserter after one of the two preceding claims, characterised in that one from guidance curve (21a; 31a) and engaging 
member {12a; 41a) relative to the other one, preferably relative to the INSERT suppl. house (20; 30), transverse to the 
propulsion direction (V) is more movable and the guidance curve (21a; 31a) for propulsion direction (V) an Inclination 
exhibits. 

32. Inserter after one of the three preceding claims, characterised in that the guidance curve (21a; 31a) of the 
introduction introducing (5) to propulsion direction (V), located In introduction position, away leans. 

33. Inserter after one of the claims 27 to 32, characterised in that of the Inserter a Effektorglied (41) movable stores and 
the Effektorglied (41) an hinge member (41a) of the joint forms, preferably with the activation member (31) the joint 
(31a, 41a) forms. 

34. Inserter after the preceding claim, characterised in that the activation member (31) and the Effektorglied (41) the 
joint (31a, 41a) and an other joint (31b, 41b) form alternatively with one another and ever back and forth movable of the 
INSERT suppl. house (30) stored become and that the Effektorglied (41) is by means of the joint (31a, 41a) Into a 
direction and by means of the other joint (31b, 41b) into the opposite direction movable. 

35. Inserter after one of the preceding claims, characterised in that INSERT suppl. house (20; 30) the activation member 
(21; 31) in or against the propulsion direction (V) into a brought in or an extended position movable stores, preferably 
slidingmovable leads. 

36. Inserter after the preceding claim, characterised in that the activation member (21; 31) INSERT suppl. house (20; 30) 
in the extended position in propulsion direction (V) extended, an underside platzierbare on the tissue (U21; U31) the 
Inserters forms and at the underside a passage opening for the INSERT ion head exhibits. 

37. Inserter after one of the preceding claims, characterised in that of the Inserter a trigger (28) for the drive (22, 23; ) 
and a blocking member (29), that covers 32, 33 in a blocking interference with the INSERT suppl. house (20; 30) the drive 

A top in an holding position blocked, and that the blocking interference is more releasable by operation of the trigger (28). 

38. Inserter after one of the preceding claims, characterised in that the retaining mechanism a retaining spring covers, 
which holds the INSERT ion head in a retaining interference in the home position, and that the retaining interference 
against an elasticity strength of the retaining spring by a driving force of the drive (22, 23; 32, 33) Is more releasable. 

39. Inserter after one of the preceding claims, characterised in that the drive (22, 23; 32, 33) a propulsion element (22; 
32), which affects in the home position of the INSERT ion head the INSERT ion head, and one on the propulsion element 
(22; 32) in the propulsion direction (V) acting force producer (23; 33) covered. 



http://translationgateway.epo.org/emtp/gw/?ACTION=claims-retrieval&OPS=^^ 3/9/2011 



(19) 



(12) 



Europaisches 
Patentamt 



European 
Patent Office 



Office europeen 
des brevets 



(11) EP 1 764 125 A1 
EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG 



(43) Veroffentlichungstag: 

21 .03.2007 Patentblatt 2007/12 

(21) Anmeldenummer: 05020155.7 

(22) Anmeldetag: 15.09.2005 



(51) Intel.: 



A61M 5/158<^'^^-^'> 



(84) Benannte Vertragsstaaten: 

AT BE BG CH CY CZ DE DK EE ES Fl FR GB GR 
HU IE IS IT LI LT LU LV MC NL PL PT RO SE SI 
SKTR 

Benannte Erstreckungsstaaten: 
AL BA HR MKYU 

(71) Anmelder: 

• F.HOFFMANN-LA ROCHE AG 
4070 Basel (CH) 

Benannte Vertragsstaaten: 

AT BE BG CH CY CZ DK EE ES Fl FR GB GR HU 
IE IS IT LI LT LU LV MC NL PL PT RO SE SI SK TR 

• Roche Diagnostics GmbH 
68305 Mannheim (DE) 

Benannte Vertragsstaaten: 
DE 



(72) Erfinder: Scheurer, Simon 
3006 Bern (CH) 

(74) Vertreter: Wess, Wolfgang et al 
Sch wabe-Sandmai r-Marx, 
Stuntzstrasse 16 
81677 Munchen (DE) 



LO 
CM 

CD 



LU 



(54) System aus Insertionskopf und Inserter 

(57) System aus Insertionskopf und Inserterzur Plat- 
zierung des Insertionskopfs auf organischem Gewebe, 

c) der Insertionskopf umfassend: 

a1 ) eine Basis (1 , 2) mit einer auf dem Gewebe platzier- 
baren Unterseite (U) 

a2) und eine EInfuhreinriciitung (5), die von der Basis 
(1 ,2) beweglicli gelagert wird, 

a3) wobei die Einfuhreinriciitung (5) relativ zu der Basis 
(1 , 2) aus einer Schutzposition, in dereinfreies Ende der 
Einfuhreinrichtung (5) hinter der Unterseite (U) zuruck- 
steht, in einer Einfuhrposition beweglich ist, in der das 
freie Ende Ciberdie Unterseite (U) der Basis (1 ,2) vorragt, 

d) der Inserter umfassend: 

b1)ein Insertergelnause (20; 30), das an einer Unterseite 

eine Offnung fur den Insertionskopf aufweist, 

b2) eine mit dem Insertergehause (20; 30) verbundene 

Halteeinrichtung zum Halten des Insertionskopfs in einer 

Ausgangsposltion, 

b3) einen Antrieb (22, 23; 32, 33), mittels dem der Inser- 
tionskopf aus der Ausgangsposltion in eine durch die Off- 
nung des insertergehauses (20; 30) weisende Vortriebs- 
richtung (V) bewegbar ist 

b4) und ein relativ zu der Halteeinrichtung bewegliches 
und betatigbares Aktivierungsglied (21; 31), mittels dem 
auf die Einfuhreinrichtung (5) einwirkbar ist, sodass sich 
die Einfuhreinrichtung (5) in die Einfuhrposition bewegt. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft ein System aus einem In- 
sertionskopf fur medizinische oder pharmazeutische An- 
wendungen und einem Inserter fur eine automatisierte 
Platzierung des Insertionskopfs auf einem organisclien 
Gewebe, vorzugsweise der menscliliclien Haut. Der In- 
sertionskopf kann insbesondere Bestandteil eines Infu- 
sionssets fur die Verabreichung eines l\/ledikaments 
sein. 

[0002] Aus der DE 198 21 723 C1 isteln Insertlonskopf 
bekannt, der eine Basis mit einer an der Unterseite der 
Basis abragenden Einfuhreinrichtung umfasst. Die Ein- 
fulireinrichtung 1st als flexible Kanule gebildet. Eine Ein- 
stechnadel stabilisiert die Einfuhreinrichtung, wahrend 
sie in das Gewebe eines Patienten eingefulirt wird. Als 
Schutz vor Stichverletzungen ist an der Basis losbar ein 
Nadelschutz befestigt. Das Entfernen des Nadelschut- 
zes ist umstandlich. Ferner vergroBern die von der Un- 
terseite abragende Einfuhreinrichtung mit der Einstech- 
nadel und der Nadelschutz das Packungsvolumen des 
Insertionskopfs betrachtlich. 

[0003] Ein weiteres Problem stellt die Platzierung der- 
artiger Insertionskopfe auf dem Gewebe dar. Insbeson- 
dere in den Fallen, in denen der Benutzer den Inserti- 
onskopf an sich selbst verwendet, beispielsweise in der 
Selbstverabreichung von Medikamenten. Das Einfuhren 
in das Gewebe kann beim Benutzer emotionale Barrieren 
wachrufen. Bei einigen Benutzem erweckt bereits der 
Anblick der Einstechnadel Aversionen. Entsprechend 
unsicher sind die betreffenden Benutzer bei der Platzie- 
rung auf dem Gewebe. Urn derartige Aversionen und in 
der Folge Unsicherheiten in der Handhabung, die zu 
Fehlbedienungen f uhren konnen, zu vermeiden, wurden 
Inserter entwickelt, mit deren Hilfe die Insertionskopfe 
automatisiert auf dem Gewebe platziert werden konnen. 
Ein Beispiel fur einen derartigen Inserter ist aus der DE 
203 20 207 U1 bekannt. 

[0004] Bei einem aus der deutschen Patentanmeldung 
Nr. 10 2004 039 408 bekannten Insertlonskopf werden 
die genannten Nachteile dadurch beseitigt, dass die Ein- 
fuhreinrichtung von der Basis beweglich gelagert wird. 
Fur die Lagerung, den Transport und die Handhabung 
bis zur Einfuhrung in das Gewebe nimmt die Einfuhrein- 
richtung eine Schutzposition ein. Fur das Einfuhren ist 
sie aus der Schutzposition in eine Einfiihrposition beweg- 
bar. Als bevorzugte Art der Bewegung wird eine 
Schwenkbeweglichkeit offenbart. Der Insertlonskopf 
baut zwar vorteilhaft kompakt, wenn die Einfuhreinrich- 
tung die Schutzposition einnimmt, in der Schutzposition 
bestehtauch keine Verletzungsgefahr mehr. Fur die Ein- 
fuhrung in das Gewebe muss die Einfuhreinrichtung je- 
doch in die Einfuhrposition bewegt und auf dem Gewebe 
platziert werden. 

[0005] Es ist eine Aufgabe der Erfindung, auch fur ei- 
nen Insertlonskopf mit beweglicher Einfuhreinrichtung, 
beispielsweise den insertlonskopf der DE 10 2004 039 
409, einen Inserter bereitzustellen, der einen derartigen 



Insertlonskopf aufnehmen und nach Auslosung automa- 
tisch auf dem Gewebe einschlieBlich der Einfuhrung der 
Einfuhreinrichtung in das Gewebe platzieren kann. 
[0006] Ein System aus Insertlonskopf und Inserter, wie 

5 die Erfindung sie betrifft, besteht aus einem Insertlons- 
kopf, der eine Basis mit einer auf dem Gewebe platzier- 
baren Unterseite bzw. Auflageflache und einer Einfuhr- 
einrichtung aufweist, die von der Basis beweglich gela- 
gert wird. Die Einfuhreinrichtung ist relativ zu der Basis 

^0 aus einer Schutzposition, in derzumindesteinfreies En- 
de der Einfuhreinrichtung hinter der Unterseite der Basis 
zurucksteht, in eine Einfuhrposition beweglich, in der das 
f reie Ende uber die Unterseite vorragt und in das Gewebe 
eindringen kann. Der Inserter umfasst ein Insertergehau- 

15 se, eine Halteeinrichtungzum Halten des Insertionskopfs 
in einer Ausgangsposition und einen Antrieb. Das Inser- 
tergehause weist an einer Unterseite, die bei der Plat- 
zierung des Insertionskopfs dem Gewebe zugewandt ist, 
eine Durchtrittsoffnung fur den Insertionskopf auf. Fur 

20 die Platzierung ist das Insertergehause mit seiner Unter- 
seite auf dem Gewebe aufsetzbar. Die Halteeinrichtung 
kann mit dem Insertergehause beweglich oder ortsfest, 
vorzugsweise steif, verbunden sein. Sie halt den Inser- 
tionskopf in der Ausgangsposition vorzugsweise so, 

25 dass die Unterseite des Insertionskopfs und die Unter- 
seite des Insertergehauses in die gleiche Richtung wei- 
sen. Der Antrieb ist so gebildet, dass er den Insertions- 
kopf aus der Ausgangsposition In eine durch die Offnung 
deslnsertergehausesweisende Vortriebsrlchtungbewe- 

30 gen kann. Der Antrieb kann gleichzeitig die Halteeinrich- 
tung bilden, indem er den Insertionskopf wahrend der 
Bewegung bis zur Platzierung auf dem Gewebe oder 
uber einen groBeren Teil dieser Bewegung halt und den 
Insertionskopf erst am Ende der Bewegung oder erst 

35 nach der Platzierung auf dem Gewebe freigibt. In bevor- 
zugter Ausfuhrung sind die Halteeinrichtung und der An- 
trieb jedoch voneinander separiert, und der Insertions- 
kopf lost sich gleich am Beginn seiner Bewegung aus 
einem Halteein griff, in dem die Halteeinrichtung ihn in 

40 der Ausgangsposition halt. 

[0007] Nach der Erfindung umfasst der Inserter ferner 
ein relativ zu der Halteeinrichtung bewegliches und vom 
Benutzer betatigbares Aktivierungsglied, mittels dem auf 
die Einfuhreinrichtung des Insertionskopfs einwirkbarist, 

45 so dass sich die Einfuhreinrichtung in die Einfiihrposition 
bewegt. Obgleich es grundsatzlich moglich ware, auf den 
Insertionskopf und insbesondere dessen Einfuhreinrich- 
tung einzuwirken, wahrend der Antrieb den Insertions- 
kopf in die Vortriebsrichtung bewegt, wirkt das Aktivie- 

50 rungsglied in bevorzugten Ausfuhrungen jedoch auf den 
Insertionskopf ein, wahrend dieser relativ zu dem Inser- 
tergehause die Ausgangsposition einnimmt und mit der 
Halteeinrichtung in dem Hatteeingriff ist, d. h. wenn er 
ruht. Das Aktivierungsglied kann gleichzeitig auch einen 

55 Ausloser des Inserters bilden, mit dem der Antrieb aus- 
gelost und dadurch die Bewegung des Insertionskopfs 
auf das Gewebe zu bewirkt wird. In solch einer Ausbil- 
dung wurde eine geeignete Ablaufsteuerung vorteilhaf- 
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terweise dafursorgen, dass der Insertionskopf in einem 
ersten Schritt aktlviert wird, namlich durch die Uberfuh- 
rung der Einfuhreinrichtung in die Einfuhrposition, und in 
einem sich anschlieBenden Schritt die Bewegung des 
Insertionskopfs ausgelost wird. In bevorzugten Ausfuh- 
rungen sorgtdas Aktivierungsgliedjedoch nurfOr die Ak- 
tivierung des Insertionskopfs, und fur die Auslosung ist 
zusatzlicin ein Ausloser, beispielsweise ein Auslose- 
knopf, ana Inserter vorgesehen. Das erfindungsgennaBe 
Systenn vereint die Vorteile eines Insertionskopfs mit be- 
weglicher Einfiihreinrichtung mit dem Vorteil derautoma- 
tisierten Platzierung auf dem Gewebe. 
[0008] Fur das Einwirken sind das Aktivierungsgiied 
und die Einfuhreinrichtung mittels einer Kopplung mitein- 
ander verbunden bzw. gekoppelt. 
[0009] Die Kopplung, die das Aktivierungsgiied mit der 
Einfuhreinrichtung koppelt, umfasst in bevorzugten Aus- 
fiihrungen ein Gelenk mit zwei Gelenkelementen, die bei 
in Ausgangsposition befindlichem Insertionskopf oder 
wahrend dessen Bewegung automatisch in einem Ein- 
griff miteinander oder in solch einen Eingriff bringbar 
sind. Vorzugsweise ist das Gelenk ein Kurvengelenk, d. 
h. eines der Gelenkelemente ist in solch einer Ausfuh- 
rung eine Fuhrungskurve und das andere ein an der Fuh- 
rungskurve gefuhrtes Eingriffselement. Das Aktivie- 
rungsgiied kann insbesondere eines der Gelenkelemen- 
te bilden, zumindest wirkt es auf eines der Gelenkele- 
mente ein. Obgleich wenigerbevorzugt, kann das Gelenk 
aber beispielsweise auch als Schraubgelenk oder als ein 
Zahneingriff zweier Zahnrader oder eines Zahnrads und 
einer Zahnstange gebildetsein. Ein Kurvengelenk eroff- 
net einen groBen Gestaltungsspielraum fur die Umwand- 
lung der Bewegung des einen Gelenkelements in die Be- 
wegung des anderen. 

[0010] In dem Gelenk, d. h. in der durch das Gelenk 

geschaffenen Verbindung, ist das eine der Gelenkele- 
mente relativzu dem anderen, vorzugsweise relativauch 
zu dem Insertergehause, vorzugsweise in oder gegen 
die Vortriebsrichtung des Insertionskopfs bewegbar. 
Falls das Gelenk wie bevorzugt als Kurvengelenk gebil- 
det ist, weist dessen Fuhrungskurve bei dieser Art der 
Beweglichkeit zur Vortriebsrichtung eine Neigung auf. 
Das Eingriffselement ist in solch einem Fall vorzugsweise 
quer zu der Vortriebsrichtung bewegbar. Die Neigung 
der Fuhrungskurve kann insbesondere konstant sein, so 
dass eine gerade Fuhrungskurve erhalten wird. Grund- 
satzlich kann die Neigung jedoch auch veranderlich und 
die Fuhrungskun/e beispielsweise gekrummt sein. 
[001 1] Das Aktivierungsgiied wirkt auf ein Empfangs- 
glied des Insertionskopfs, das von der Basis des Inser- 
tionskopfs beweglich gelagert wird. Das Empfangsglied 
ist mit der Einfuhreinrichtungsteif oder vorzugsweise ge- 
lenkig so verbunden, dasssichdie Einfuhreinrichtung bei 
einer relativ zu der Basis stattfindenden Bewegung des 
Empfangsglieds in die Einfuhrposition bewegt. Das Ak- 
tivierungsgiied wirkt vorzugsweise uber das Gelenk oder 
in dem Gelenk auf das Empfangsglied. Grundsatzlich 
kann die Kopplung zwischen dem Aktivierungsgiied und 



dem Empfangsglied jedoch auch gelenkfrei sein, falls 
namlich das Aktivierungsgiied unmittelbar gegen das 
Empfangsglied druckt oder an dem Empfangsglied zieht 
und das Empfangsglied bei dieser Bewegung einfach nur 
5 mrtnimmt. 

[001 2] Die Kopplung zwischen dem Aktivierungsgiied 
und der Einfuhreinrichtung, vorzugsweise zwischen dem 

Aktivierungsgiied und dem Empfangsglied, umfasst in 
vorteilhaften Ausfuhrungen einen losen, d. h. reinen 

^0 Druckkontakt. Die beiden in dem Druckkontakt befindli- 
chen Glieder bilden je eine Kontaktflache fur den Druck- 
kontakt. Ein reiner Druckkontakt ohne weitere Verbin- 
dung vereinfacht die Mechanik und erieichtert das Frei- 
geben des Insertionskopfs und das Einsetzen eines neu- 

15 en Insertionskopfs. Die beiden Kontaktflache n fur den 
Druckkontakt bilden vorzugsweise die Schnittstelle zwi- 
schen dem Insertionskopf und dem Inserter. In bevor- 
zugten Ausfuhrungen bildet das genannte Empfangs- 
glied des Insertionskopfs eine der Kontaktflachen. Die 

20 andere der Kontaktflachen kann unmittelbar an dem Ak- 
tivierungsgiied oder an einem Effektorglied gebildetsein, 
uber welches das Aktivierungsgiied auf die Einfuhrein- 
richtung einwirkt. 

[0013] Das in der Kopplung zwischen dem Aktivie- 

25 rungsglied und der Einfuhreinrichtung enthaltene Gelenk 
kann bei direkter Einwirkung des Aktivierungsglieds auf 
den Insertionskopf ausschlieBlichvom Insertionskopf ge- 
bildet sein, beispielsweise zwischen dem genannten 
Empfangsglied und der Einfuhreinrichtung. Bevorzugter 

30 bildet das Gelenk die Schnittstelle zwischen dem Inser- 
tionskopf und dem Inserter, d. h. Inserter und Insertions- 
kopf bilden je eines der beiden Gelenkelemente des Ge- 
lenks. Noch bevorzugter ist auf der Seite des Inserters 
das Gelenk vorgesehen. In derartigen Ausfuhrungen 

35 wirdesfernerbevorzugt,wenn das Aktivierungsgiied und 
ein Effektorglied das Gelenk gemeinsam bilden. Das In- 
sertergehause lagert in solchen Ausfuhrungen das Akti- 
vierungsgiied und das Effektorglied relativ zueinander 
beweglich. Ein derartiges Effektorglied kann insbeson- 

40 dere, wie be re its erwahnt, die Kontaktflache fur den be- 
vorzugt reinen Druckkontakt an der Schnittstelle zwi- 
schen Inserter und Insertionskopf bilden. 
[0014] I nderzuletzt genannten Ausfuhrung, in der das 
Aktivierungsgiied und das Effektorglied miteinander das 

45 Gelenk bilden, ist vorzugsweise ein welteres Gelenkvor- 
gesehen. Das Aktivierungsgiied und das Effektorglied 
konnen in solch einer Ausbildung wahlweise miteinander 
das Gelenk und das weitere Gelenk bilden. Das Inser- 
tergehause lagert das Aktivierungsgiied in eine erste 

50 Richtung und eine Gegenrichtung dazu hin und her be- 
weglich. Ferner lagert das Insertergehause das Effek- 
torglied in eine andere, zweite Richtung und eine Gegen- 
richtung dazu hin und her beweglich. Die Richtung der 
Beweglichkeit des Aktivierungsglieds und die Richtung 

55 der Beweglichkeit des Effektorglieds konnen insbeson- 
dere rechtwinklig zueinander weisen. Bei der Bewegung 
des Aktivierungsglieds in die erste Richtung wirkt das 
Aktivierungsgiied in dem Gelenk auf das Effektorglied. 
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Bei der Bewegung in die Gegenrichtung wirkt es in dem 
weiteren Gelenkauf das Effektorglied. In dem einen Ge- 
lenl< wird die Bewegung des Effektorglieds erzeugt, mit 
der das Effektorglied auf den Insertionskopf wirkt, mittel- 
bariiberein odermehrere Ubertragungsgliederodervor- 
zugswelse unnfilttelbarauf dasgenannte Empfangsglled. 
In dem weiteren Gelenk wird das bei der Einwirkungaus- 
gefahrene Effektorglied wieder in eine Ausgangsposition 
zuruckbewegt. Das weitere Gelenk ist vorzugsweise 
ebenfalls als Kurvengelenk gebildet und es gelten dies- 
bezuglich bevorzugt die Ausfuhrungen zu dem bereits 
eriauterten Kurvengelenk. 

[0015] In bevorzugten Ausfuhrungen ist das Aktivie- 
rungsglied als Gehauseteil geformt und in Oder gegen 
die Vortriebsrichtung relativzu dem Insertergehause be- 
weglich. Vorzugsweise fuhrt das Insertergehause das 
Aktivierungsglied gleitbeweglich. Als Gehauseteil kann 
das Aktivierungsglied insbesondere wie eine Muffe ge- 
bildet sein. Vorteilhaft ist es, wenn das Aktivierungsglied 
in Oder gegen die Vortriebsrichtung hin und her beweg- 
lich ist. In die Vortriebsrichtung ist es auf Anschlag bis in 
eine ausgefahrene Position und gegen die Vortriebsrich- 
tung auf Anschlag bis in eine eingefahrene Position be- 
weglich. Das Insertergehause und das Aktivierungsglied 
bilden in derartigen Ausfuhrungen ein teleskopierbares 
Gehause. Das Aktivierungsglied bildet in derartigen Aus- 
fuhrungen vorteilhafterweise die Unterseite des Inser- 
ters, mit welcher der I nserter auf dem Gewebe aufsetzbar 
ist, um den Insertionskopf zu platzieren. Wenn das Akti- 
vierungsglied relativ zu dem Insertergehause die einge- 
fahrene Position einnimmt und das aus dem Inserterge- 
hause und dem Aktivierungsglied gebildete Teleskop 
demgemaB seine kurzeste Lange aufweist, kann der In- 
sertionskopf bequem durch die offene Unterseite des In- 
serters eingesetzt und in den Halteeingriff mit der Halte- 
einrichtung gebracht werden. Durch Ausfahren des Ak- 
tivierungsglieds Oder umgekehrt des Insertergehauses 
wird der Insertionskopf aktiviert, d. h. die Einfuhreinrich- 
tung wird in die Einfuhrposition bewegt. Der Inserter ver- 
langert sich hierbei in die Vortriebsrichtung. Wahrend der 
Bewegung der Einfuhreinrichtung in die Einfuhrposition 
wird die Einruhreinrichtung von dem Aktivierungsglied 
Oder dem Insertergehause vorteilhafterweise vor Blicken 
verdeckt, d. h. das Teleskop aus Insertergehause und 
Aktivierungsglied bildet einen Sichtschutz. In der ausge- 
fahrenen Position von Insertionsgehause und Aktivie- 
rungsglied nimmt die Einfuhreinrichtung ihre Einfuhrpo- 
sition ein und steht mit ihrem freien Ende hinter der Un- 
terseite des Inserters zuruck. Eine Blockierung sorgt da- 
fur, dass in diesem Zustand, in dem die Halteeinrichtung 
den Insertionskopf halt, das aus dem Insertionsgehause 
und dem Aktivierungsglied gebildete Teleskop nichtver- 
kurzt werden kann. Wenn es zum Aktivierungsglied 
heif3t, es sei betatigbar, so wird hierunter auch ein Be- 
wegen des Insertergehauses relativ zu einem vom Be- 
nutzergehaltenen Aktivierungsglied verstanden, d. h. ei- 
ne Relativbewegung zwischen Insertergehause und Ak- 
tivierungsglied, welche die Bewegung der Einfuhreinrich- 



tung in die Einfuhrposition bewirkt. 
[0016] Uber das System aus Inserter und Insertions- 
kopf hinaus betrifft die Erfindung auch einen Inserter als 
solchen, der insbesondere wie vorstehend eriautert aus- 

5 gebildet sein kann. 

[0017] Der Insertionskopf der DE 10 2004 039 408 
kann den Insertionskopf des erfindungsgemaBen Sy- 
stems bilden. Um dessen Einfuhreinrichtung aus der 
Schutzposition in die Einfuhrposition zu bewegen, ge- 

^0 nugt beispielsweise ein zumindest an einem Ende als 
Stab Oder schmale Platte gebildetes Aktivierungsglied, 
das querzu der Vortriebsrichtung hin und herbeweglich 
von dem Insertergehause gelagert wird. Das Aktivie- 
rungsglied wird fur die Aktivierung zwischen die Basis 

15 und ein mit der Einfuhreinrichtung in Bezug auf Drehbe- 
wegungen steif verbundenes Griffteil des Insertionskopfs 
bewegt. Das zwischen Basis und Griffteil einfahrende 
Aktivierungsglied stellt das Griffteil auf. Wegen der dreh- 
steifen Kopplung bewegt sich die Einfuhreinrichtung da- 

20 bei in die Einfuhrposition. Zwischen Basis und Griff des 
Insertionskopfs kann auch ein Raum verbleiben, in den 
das Aktivierungsglied quer zur Vortriebsrichtung einfah- 
ren kann, ohne das Griffteil aufzustellen. In einer derar- 
tigen Ausfuhrung kann das Insertergehause das Aktivie- 

25 rungsgliedzusatzlich zurQuerbeweglichkeitauch gegen 
die Vortriebsrichtung beweglich lagern. Wird das zwi- 
schen der Basis und dem Griffteil eingefahrene Aktivie- 
rungsglied gegen die Vortriebsrichtung bewegt, 
schwenkt das Griffteil und schwenkt damit gemeinsam 

30 die Einfuhreinrichtung in die Einfuhrposition. Das Griffteil 
bildet die Fuhrungskurve und das Aktivierungsglied bil- 
det das Eingriffselement des Kurvengelenks. Falls das 
Aktivierungsglied zu der Vortriebsrichtung nur querbe- 
weglich gelagert ist, kann die Aktivierung, d. h. die Uber- 

35 fiihrung der Einfuhreinrichtung in die Einfuhrposition, al- 
ternativ auch erst in einem ersten Abschnitt der Vortriebs- 
bewegung des Insertionskopfs erfolgen, obgleich weni- 
ger bevorzugt. 

40 Zum Insertionskopf als solchem sei noch folgendes an- 
gemerkt: 

[0018] In der Schutzposition steht zumindest ein freies 

Ende der Einfiihreinrichtung hinter der Unterseite der Ba- 
45 sis zuruck. Vorzugsweise steht die Einfuhreinrichtung in 
der Schutzposition uber ihre gesamte Lange hinter der 
Unterseite zuruck und wird vollstandig abgeschirmt, vor- 
zugsweise auch blickdicht verdeckt. In bevorzugten Aus- 
fuhrungen weist die Einfiihreinrichtung in der Schutzpo- 
50 sition zumindest im Wesentlichen parallel zu der Unter- 
seite bzw. der Auflageflache der Basis. Dies begunstigt 
eineflache Bauweise der Basis, wobeideren Hohe recht- 
winklig zur Unterseite gemessen wird. In der Einfuhrpo- 
sition steht das freie Ende uber die Unterseite vor und 
55 kann in das Gewebe eingefuhrt werden. 

[0019] Die Einfuhreinrichtung kann eine biegesteife 
Kanule oderNadelsein. Bevorzugt ist die Einfuhreinrich- 
tung zumindest in dem Gewebe flexibel. Insbesondere 
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kann die Einfuhreinrichtung eine Biegesterfigkeit aufwei- 
sen, die sich im eingefuhrten Zustand aufgrund einer zwi- 
schen dam Material der Einfuhreinrichtung und dem um- 
gebenden Gewebe stattfindenden Wechselwirkung ver- 
ringert. Die Einfuhreinrichtung kann alternativ auch in 
herk5nnmlicher Weise flexibel gebildet sein, beisplels- 
weiseals flexible Kanule, und von einer biegesteifen Ein- 
stecheinrichtung wahrend der Einfuhrung in das Gewebe 
stabilisiert werden. Die Einfuhreinrichtung ist vorzugs- 
weise in eine Einfuhrrichtung langgestreckt und vorzugs- 
weise schlank. 

[0020] Die Einfiihreinrichtung ragt in der Einfuhrungs- 
position vorzugsweise von der Unterseite des Gehauses 
vor. Grundsatzlich kann sie jedoch stattdessen auch von 
einer Seite des Gehauses vorragen, solange sie fur ein 
Eindringen in das Gewebe uber die Unterseite ausrei- 
chend weitvorragt. Die Einfuhreinrichtung ragt vorzugs- 
weise nnit einer an subkutane Applikationen angepassten 
Lange uber die Unterseite des Gehauses vor, vorzugs- 
weise unnnittelbar von der Unterseite ab oder aus der 
Unterseite hervor. Fur Applikationen innerhalb derHaut 
Oder in intramuskularem Gewebe ist die Einfiihreinrich- 
tung entsprechend kurzer oder langer. Als Einfuhrein- 
richtung wird derjenige Langenabschnitt verstanden, der 
in der Applikation in das Gewebe ragt. 
[0021] In der Lage, welche die Einfuhreinrichtung in 
denn Moment einninnmt, wenn ihr freies Ende uber die 
Unterseite vorschwenkt, schlieBt die Langsachse der 
Einfuhreinrichtung mit der Unterseite der Basis einen 
spitzen Winkel von vorzugsweise weniger als 50° ein. 
Vorzugsweise ist der Winkel kleiner als 30°, so dass die 
Langsachse bzw. die Einfuhreinrichtung im Moment des 
Ausschwenkens zumindest im Wesentlichen parallel zu 
der Unterseite bzw. der Auflageflache der Basis weist. 
[0022] Die Langsachse der Einfuhreinrichtung, die urn 
die Rotationsachse geschwenkt wird, schneidet die Ro- 
tationsachse vorzugsweise. Falls die Langsachse der 
Einfuhreinrichtung die Rotationsachse nicht schneidet, 
sondern in einem Abstand kreuzt, ist der Abstand vor- 
zugsweise deutlich kleiner als die Lange der Einfuhrein- 
richtung. Vorzugsweise ist der Abstand hochstens halb 
so groB wie die Eindringtiefe bzw. Lange der Einfuhrein- 
richtung. Der Schwenkwinkel der Einfuhreinrichtung be- 
tragt in bevorzugten Ausfuhrungen 90° ± 10°. In eben- 
falls vorteilhaften Ausfuhrungen kann der Schwenkwin- 
kel jedoch auch kleiner sein, insbesondere falls die Ein- 
fuhreinrichtung in der Einfuhrposition nicht rechtwinklig 
zur Unterseite der Basis weist, sondern in einem spitzen 
Winkel, der allerdings wenigstens 30° betragen sollte. 
Entsprechend betragt der Schwenkwinkel in derartigen 
Ausfuhrungen vorzugsweise wenigstens etwa 30° oder 
jeden Zwischenwert zwischen etwa 30° und etwa 90°. 
Grundsatzlich kann der Schwenkwinkel auch groBerals 
90° sein. 

[0023] Nach der Erfindung umfasst der Insertionskopf 
einen von der Basis abragenden Griff mit einer ersten 
Griffkomponente und einer zweiten Griffkomponente, die 
relativ zu der ersten Griffkomponente und der Basis be- 



weglich ist. Die bewegliche zweite Griffkomponente ist 
mit der Einfuhreinrichtung so gekoppelt, dass eine Be- 
wegung der zweiten Griffkomponente eine Bewegung 
der Einfuhreinrichtung in die Einfuhrposition bewirkt. Auf- 

5 grund der Ausstattung des Griffs mit einer beweglichen 
Griffkomponente kann die Bewegung der EinfQhreinrich- 
tung allein durch Greifen und Betatigen des Griffs bewirkt 
werden. Der Griff bildet bei manueller Platzierung des 
Insertionskopfs selbst das Widerlagerfur die bewegbare 

^0 zweite Griffkomponente. In diesem Sinne wird hier das 
WiderlagerbildendeTeil des Griffs als erste Griffkompo- 
nente bezeichnet. Die zweite Griffkomponente kann bei- 
spielsweise als Druckknopf gebildet sein. Die erste Griff- 
komponente kann ein Gehause sein, aus dem solch ein 

15 Druckknopf herausragt. In ebenfalls bevorzugten Aus- 
fuhrungen bilden die beiden Griffkomponenten erst ge- 
meinsam den Griff, beispielsweise die Halften eines ins- 
gesamt zweiteiligen Griffs. 

[0024] Fur die automatisierte Platzierung mittels des 

20 erfindungsgemaBen Inserters weist der Insertionskopf, 
vorzugsweise dessen Griff, eine Haltestruktur auf, die 
mit der Halteeinrichtung des Inserters in dem Halteein- 
griff ist. Falls der Griff wie bevorzugt eine mit der Basis 
unbeweglich verbundene Griffkomponente und eine re- 

25 lativ zu dieser Griffkomponente bewegliche Griffkompo- 
nente aufweist, bildet vorzugsweise die unbewegliche 
Griffkomponente die Haltestruktur. Die Haltestruktur 
kann an dem Griff oder der unbeweglichen Griffkompo- 
nente insbesondere in einem Stuck angeformt sein, vor- 

30 zugsweise ist sie mit dem Griff oder der unbeweglichen 
Griffkomponente zumindest steif verbunden. 
[0025] Die bewegliche Griffkomponente bildet vor- 
zugsweise das vorstehend in Bezug auf das System aus 
Insertionskopf und Inserter genannte Empfangsglied, 

35 wird jedoch nachfolgend als bewegliche Griffkomponen- 
te bezeichnet, solange besonders bevorzugte Ausfuh- 
rungen des Insertionskopfs beschrieben werden. Grund- 
satzlich muss das Empfangsglied des Systems jedoch 
keine Griffkomponente sein, sondern kann 

40 ausschlieBlich der Kopplung zwischen dem Aktivie- 
rungsglied und der Einfuhreinrichtung dienen. 
[0026] In bevorzugten Ausfuhrungen ist die bewegli- 
che zweite Griffkomponente zumindest im Wesentlichen 
parallel zu der Unterseite der Basis bewegbar. Insbeson- 

45 dere kann es sich um eine Linearbeweglichkeit handeln. 
Alternativ zu einer reinen Translationsbeweglichkeit 
kann die zweite Komponente beispielsweise schwenk- 
beweglich angebracht sein. 

[0027] Die erste Griffkomponente ist mit der Basis vor- 
50 zugsweise nicht beweglich verbunden. Grundsatzlich 
ware es jedoch auch denkbar, dass beide Griffkompo- 
nenten relativ zu der Basis beweglich mit dieser verbun- 
den sind. 

[0028] Fur die Ubertragung der Bewegung der zweiten 
55 Griffkomponente auf die Einfiihreinrichtung kann eine 
steife Kopplung vorgesehen sein, d.h. die zweite Griff- 
komponente und die Einfuhreinrichtung konnen steif mit- 
einanderverbunden sein, worunterauch eine Urfomnung 
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in einem Stuck verstanden wird. Eine steife Kopplung 
kann beispielsweise im Falle einer bevorzugten 
Schwenkbeweglichkeit der Einfuhreinrichtung ohne wei- 
teres dann verwirklicht werden, wenn auch die zweite 
Griffkomponente schwenkbeweglicli ist. Gegenuber 
dem Insertionskopf derdeutsclien Patentanmeldung Nr. 
10 2004 039 408.3 weist der erfindungsgemaBe Inserti- 
onskopf dennoch den Vorteil auf, dass die erste Griff- 
konnponente dem Benutzer als Widerlager dienen kann 
und niclit das Gewebe uber die Basis die fur die 
Scinwenkbewegung aufzubringende Kraft aufnelimen 
muss, vielmelir wird diese Kraft durch das Halten der 
ersten Griffkomponente vom Benutzer aufgenommen. 
Verfugt der Benutzer uber einen Inserter, insbesondere 
den erfindungsgemaBen, mit dem der Insertionskopf auf 
dem Gewebe platziert und dabei die Einfuhrrichtung ein- 
gefuhrt wird, nimmt der Inserter diese Kraft auf. 
[0029] In bevorzugten Ausfuhrungen sind die beweg- 
liche zweite Griffkomponente und die Einfuhreinrichtung 
uber ein Getriebe miteinander gekoppelt. Eine derartige 
Kopplung hat den Vorteil, dass die Beweglichkeit der 
Griffkomponente nicht der Beweglichkeit der Einfuhrein- 
richtung entsprechen muss, sondern belde Beweglich- 
keiten jeweils einzein fur sich optimal gestaltet werden 
konnen. So kann die Einfuhreinrichtung insbesondere 
schwenkbeweglich und die zweite Griffkomponente 
translatorisch beweglich und dabei vorzugsweise linear 
gefuhrt sein. Im Falle einer Schwenkbeweglichkeit auch 
der zweiten Griffkomponente kann deren Schwenkachse 
eine andere als die der Einfuhreinrichtung sein. Wahrend 
die Einfuhreinrichtung vorzugsweise um eine zu der Un- 
terseite der Basis zumindest im wesentlichen parallelen 
Rotationsachseschwenkbarist, was im ubrigen fursamt- 
liche Ausfuhrungsfomnen der zweiten Griffkomponente 
gilt, kann eine schwenkbare zweite Griffkomponente um 
eine zur Unterseite zumindest im wesentlichen recht- 
winkligen Rotationsachse schwenkbeweglich sein. Ein 
Getriebe kann aber auch dann von Vorteil sein, wenn im 
Falle einer schwenkbeweglich en zweiten Griffkompo- 
nente deren Rotationsachse von der Rotationsachse der 
schwenkbewegiichen Einfuhreinrichtung parallel beab- 
standet ist. In solch einem Fall kann derSchwenkwinkel 
der zweiten Griffkomponente mittels eines Getriebes un- 
tersetzt oder vorzugsweise ubersetzt auf die Einfuhrein- 
richtung ubertragen werden. 

[0030] Eine bevorzugte getriebetechnische Kopplung 
umfasst ein Zahnrad und eine Zahnstange, die mitein- 
ander in einem Zahneingriff sind und bei Bewegung der 
zweiten Griffkomponente miteinander kammen. Die 
Zahnstange ist vorzugsweise mit der zweiten Griffkom- 
ponente verbunden, so dass eine Bewegung der zweiten 
Griffkomponente in Langsrichtung der Zahnstange in ei- 
ne Drehbewegung des in diesem Fall mit der Einfuhrein- 
richtung verbundenen Zahnrads ubertragen wird. Bei 
kleinem Zahnraddurchmesser kann ein vergleichsweise 
kurzer Hub der zweiten Griffkomponente in eine Dreh- 
bewegung des Zahnrads uber einen betrachtlichen Teil 
einer vollen Umdrehung, vorzugsweise in eine viertel 



Umdrehung des Zahnrads, ubertragen werden. Vorteil- 
hafterweise ist die bewegliche zweite Griffkomponente 
mit der Zahnstange in einem Stuck geformt. 
[0031] Der Griff ist in bevorzugten Ausfuhrungen 16s- 

5 bar mit der Basis verbunden. Bevorzugt lost sich diese 
Verbindung bei der Bewegung der zweiten Griffkompo- 
nente, d.h. bei der Bewegung der Einfuhreinrichtung in 
die Einfuhrposition, automatisch. Alternativ ware es 
grundsatzlich jedoch ebenfalls denkbar, den Griff oder 

^0 die Basis mit einer weiteren beweglichen Komponente 
auszustatten, durch deren Betatigung die Verbindung mit 
der Basis gelost wird. Die Verbindung zwischen dem Griff 
und der Basis kann zwar durch einen reinen Reibschluss 
hergestellt sein, bevorzugter beruht sie jedoch aus- 

15 schlieBlich auf einem Formschluss oder einer Kombina- 
tion aus Form- und Reibschluss. Um die Verbindung zu 
schaffen, sind die Basis und der Griff, vorzugsweise des- 
sen erste Griffkomponente, je mit wenigstens einem Ver- 
bindungselement ausgestattet, die bei bestehender Ver- 

20 bindung miteinander in einem Eingriff sind. Um die Ver- 
bindung losen zu konnen, ist vorzugsweise wenigstens 
eines der Verbindungselemente gegen eine ruckstellen- 
de Elastizitatskraft aus dem Eingriff bewegbar. In bevor- 
zugten Ausfuhrungen dient die bewegliche zweite Griff- 

25 komponente nicht nur der Uberfuhrung der Einfuhrein- 
richtung in die Einfuhrposition, sondern auch dem Losen 
der Verbindung, indem die zweite Griffkomponente bei 
ihrer Bewegung durch Kontakt, vorzugsweise Gleitkon- 
takt, eines der Verbindungselemente gegen die Elastizi- 

30 tatskraft aus dem Eingriff bewegt, beispielsweise ela- 
stisch abbiegt. Obgleich weniger bevorzugt, kann die er- 
ste Griffkomponente jedoch alternativ in einem Stuck mit 
der Basis geformt oder unlosbar an der Basis befestigt 
sein. In solch einer Ausfuhrung sollte sie jedoch mog- 

35 lichst kurz sein. 

[0032] In der Schutzposition ist zumindest das freie 
Ende der Einfuhreinrichtung, bevorzugter die gesamte 
Einfuhreinrichtung, in einer Aufnahme aufgenommen, 
die entwederdie Basis oder der Griff bildet. Falls der Griff 

40 die Aufnahme bildet, kann die Basis eine Teilaufnahme 
bilden, die in der vom Griff gebildeten Aufnahme aufge- 
nommen ist, solange im Falle des bevorzugt losbaren 
Griffs dieser mit der Basis verbunden ist. 
[0033] Falls die Einfuhreinrichtung von Hause aus fle- 

45 xibel ist, d.h. nicht erst durch Wechselwirkung mit dem 
Gewebe flexibel wird, wird sie vorzugsweise mittels einer 
Einstecheinrichtung stabilisiert, um zu verhindern, dass 
die Einfuhreinrichtung bei dem Einfuhren in das Gewebe 
knickt. Die Einstecheinrichtung kann insbesondere als 

50 dunne Einstechnadel gebildet sein. Wenn die Einfuhr- 
einrichtung in das Gewebe eingefuhrt worden ist, wird 
die Einstecheinrichtung vorteilhafterweise entfernt. Das 
Entfernen einer derarti gen Einstecheinrichtung wird vor- 
zugsweise ebenfalls mit dem Griff bewerkstelligt. Falls 

55 die Einstecheinrichtung wie bevorzugt in der Schutzpo- 
sition noch nicht mit dem Griff verbunden ist, verbindet 
sie sie bei der Bewegung in die Einfuhrposition vorzugs- 
weise automatisch mit dem Griff. Hierfiir kann an ihrem 
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von dem freien Ende der Einfuhreinrichtung abgewand- 
ten Ende ein Verbindungselement, vorzugsweise ein 
Schnappelement, vorgesehen sein, das zugleich mit 
dem Abschluss der Bewegung in die Einf uhrposition oder 
kurz zuvor mIt einem Verbindungsgegenelement des 
Griffs in einen Verbindungseingriff gelangt. Die Verbln- 
dung kann zwar grundsatzlich rein reibsclilussig sein, 
vorzugsweise unnfasstsie jedoch einen Fornnschluss zu- 
nnindest. Das Verbindungselement der Einstecheinricli- 
tung kann mit dem Verbindungsgegenelement insbeson- 
dere eine Sclinappverbindung bilden. Grundsatzlich ge- 
nugt fur eine formschlussige Verbindung auch nur ein 
einfacher Hintergriff bezuglich der Richtung, in die der 
Griff von der Basis entfernt werden soil; ein elastischer 
Schnappeingriff ist daher nicht unumganglich erforder- 
lich. 

[0034] Der Insertionskopf ist fur eine medizinische 
Oder pharmazeutische, einschlieBlich kosmetische, An- 
wendung vorgesehen. Zumindest die Unterseite der Ba- 
sis ist gewebevertraglich gebildet. Der Insertionskopf ist 
vorzugsweise Bestandteil eines Infusionssets fur die 
Verabreichung von Insulin, eines Schmerzmittels oder 
eines anderen per Infusion verabreichbaren Medika- 
ments. Anstatt fur eine Medikamentenverabreichung 
Oder grundsatzlich auch eines anderen verabreichbaren 
Produkts kann der Insertionskopf auch zu Diagnose- 
zwecken dienen. In solchen Applikationen kann die Ein- 
fuhreinrichtung Trager eines Sensors zum Messen von 
beispielsweise der Glukosekonzentration in einer Kor- 
perflussigkeit oder einer anderen physikalischen und/ 
Oder biochemischen GrolBe dienen, die fur den Gesund- 
heitszustand eines Patienten maBgeblich ist oder sein 
kann. Der Insertionskopf kann zu Diagnosezwecken 
auch als Perfusionsvorrichtung gebildet sein. In solch ei- 
ner Ausbildung wird die Einfuhreinrichtung nach dem 
Einbringen in das Gewebe von einer Spulflussigkeit 
durchstromt, die ein odermehrere bestimmte Inhaltsstof- 
fe der Korperflussigkeit bei dem Durchstromen auf- 
nimmt, um die mit dem betreffenden Inhaltsstoff oder den 
mehreren Inhaltsstoffen angereicherteSpulflussigkeitzu 
anaiysieren. SchlieBlich kann der Insertionskopf eine 
Vorrichtung fur die Verabreichung eines Produkts und 
eine Diagnoseeinrichtung in System bilden. Die Einfuhr- 
einrichtung kann fur die Zufuhrung eines Produkts, das 
insbesondere ein Medikament oder eine Spulflussigkeit 
sein kann, oder die Abfuhrung einer Korperflussigkeit 
Oder nur eines oder me h re re r bestimmter Inhaltsstoffe 
einer Korperflussigkeit gebildet sein, d.h. die Einfuhrein- 
richtung bildet in solch einer Applikation wenigstens ei- 
nen Stromungsquerschnitt. Die Einfuhreinrichtung kann 
derZu- und Abfuhrung von Stoffen auch in System die- 
nen. Ist der Insertionskopf nur als Messvorrlchtung ge- 
bildet, so kann sie auch nur dazu dienen, einen Sensor 
oder einen Teil eines Sensors zu platzieren, d.h. rein als 
mechanische Einbringeinrichtung. In einer Weiterbil- 
dung als Messvorrlchtung kann sie uber das mechani- 
sche Einbringen hinaus auch der Ubertragung von Steu- 
ersignalen zu dem Sensor und/oder von Messsignalen 



von dem Sensor dienen. In kombinierten Applikationen 
kann sie schlieBlich uber wenigstens einen Stromungs- 
querschnitt fur den Stofftransport, d.h. eine Stromungs- 
leitung, und wenigstens eine Signalleitung verfugen. Auf 
5 die Signalleitung kann verzichtet werden, wenn der Sen- 
sorfQrden drahtlosen Empfang von Steuersignalen und/ 
Oder das drahtlose Senden von Messsignalen eingerich- 
tet ist. SchlieBlich kann die Einfuhreinrichtung auch zwei 
Oder mehr Einfuhrabschnitte aufweisen, die separat ab- 
^0 ragen. So kann ein erster Einfuhrabschnitt dem Stoff- 
transport in das Gewebe und ein andererdem Stofftrans- 
port aus dem Gewebe oder nur dem Einbringen eines 
Sensors Oder eines Teils eines Sensors dienen. Mitmeh- 
reren Einfuhrabschnitten, die je einen Stromungsab- 
15 schnitt aufweisen, konnen mit dem gleichen Insertions- 
kopf auch unterschiedliche Stoffe verabreicht werden. 
Dies kann auch mit einer Einfuhreinrichtung verwirklicht 
werden, die mehrere, separate Stromungsquerschnitte 
in einem gemeinsamen Abschnitt bildet. 
20 [0035] Bevorzugte Merkmale werden auch in den Un- 
teranspruchen und deren Kombinationen offenbart. 
[0036] Nachfolgend werden Ausfiihrungsbeispiele der 
Erfindung anhand von Figuren eriautert. An den Ausfuh- 
rungsbeispielen offenbar werdende Merkmale bilden je 
25 einzein und in jeder Merkmalskombination die Gegen- 
stande der Anspruche und auch die vorstehend beschrie- 
benen Ausgestaltungen vorteilhaft weiter. Es zeigen: 

Figur 1 einen Insertionskopf eines ersten Ausfuh- 
30 rungsbeispiels mit in Schutzposition befind- 

licher Einfuhreinrichtung, 
Figur 2 den Insertionskopf mit in Einf uhrposition be- 

findlicher Einfuhreinrichtung, 
Figur 3 einen Griff des Insertionskopfs des ersten 
35 Ausfuhrungsbeispiels, 

Figur 4 eine Basis des Insertionskopfs des ersten 
Ausfuhrungsbeispiels mit in Einfuhrposition 
befindlicher Einfuhreinrichtung, 
Figur 5 den Griff der Figur 3 in einer Ansicht 
40 Figur 6 die Basis mit Einfuhreinrichtung der Figur 4 
in einer Ansicht, 
Figur 7 einen Insertionskopf eines zweiten Ausfuh- 
rungsbeispiels mit in Schutzposition befind- 
licher Einfuhreinrichtung, 
45 Figur 8 den Insertionskopf des zweiten Ausfuh- 
rungsbeispiels mit in Einfuhrposition befind- 
licher Einfuhreinrichtung, 
Figur 9 einen Griff des Insertionskopfs des zweiten 
Ausfuhrungsbeispiels, 
50 Figur 10 eine Basis des Insertionskopfs des zweiten 
Ausfuhrungsbeispiels mit in Einfuhrposition 
befindlicher Einfuhreinrichtung, 
Figur 1 1 ein System aus einem Insertionskopf und ei- 
nem Inserter eines ersten Ausfiihrungsbei- 
55 spiels vor einer Aktivierung, 

Figur 12 das System des ersten Ausfuhrungsbei- 
spiels nach der Aktivierung, 
Figur 1 3 ein System aus einem Insertionskopf und ei- 
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nem Inserter eines zweiten Ausfuhrungsbei- 
spiels vor einer Aktivierung des Insertions- 

kopfs, 

Figur 14 das System des zweiten Ausfuhrungsbei- 
spiels nach der Aktivierung und 

Figur 15 das System des zweiten AusfQInrungsbei- 
spiels nach einer Platzierung des Insertions- 
kopfs auf einer Gewebeoberflaclie. 

[0037] Figur 1 zeigt einen Insertionskopf eines ersten 

Ausfuhrungsbeispiels in einem Langsschnitt. Der Inser- 
tionskopf umfasst eine Basis mit einem Aufnahmeteil 
bzw. einer Aufnahme 1 und einem Flachteil 2, die in ei- 
nem Stuck aus Kunststoff geformt sind. Die Basis 1, 2 
ist mit ihrer Unterseite U auf organischem Gewebe plat- 
zierbar. Der Insertionskopf umfasst des Weiteren einen 
zweiteiligen Griff mit einer ersten Griffkomponente 10 
und einer zweiten Griffkomponente 12. Die Griffkompo- 
nente 1 0 ist mit der Basis unbeweglich, aber losbar ver- 
bunden. Die Griffkomponente 12 ist an der Griffkompo- 
nente 1 0 bewegllcli gehalten, wobei die Griffkomponente 
1 2 sowohl relativ zu der Griffkomponente 1 0 als auch zu 
der Basis 1 , 2 linear verschiebbar ist. Die Achse der Be- 
wegbarkeit der Griffkomponente 12 weist parallel zu ei- 
ner Unterseite U der Basis 1 , 2. Die Richtung der Beweg- 
barkeit ist auf der Oberseite der Griffkomponente 12 mit 
einem Pfeil angedeutet. 

[0038] Die Basis 1 , 2 lagert eine Einfiihreinrichtung 5 
schwenkbeweglich um eine zur Unterseite U parallele 
Rotationsachse. Die Einfuhreinrichtung 5 ist lang ge- 
streckt. Im Ausfuhrungsbeispiel istsie als flexible Kanule 
gebildet. Die Einfuhreinrichtung 5 wird von einer Ein- 
stecheinrichtung 15 durchragt, die als dunne Nadel ge- 
bildet ist, deren Biegesteifigkeit ausreicht, um die Ein- 
stecheinrichtung 15 gemeinsam mit der umgebenden, 
sich anschmiegenden Einfuhreinrichtung 5 durch die 
Hautoberflache in subkutanes Gewebe einzustechen 
und dadurch die Einfuhreinrichtung 5 einzufuhren. In be- 
vorzugten Ausfuhrungen ist an der Unterseite U ein Kle- 
bepad fur eine Fixierung des Insertionskopfs auf dem 
Gewebe, vorzugsweise der Hautoberflache, angebracht. 
[0039] Fur die Schwenkbeweglichkeit der Einfuhrein- 
richtung 5 und dam it gemeinsam der Einstechein richtung 
1 5 sorgt ein Gelenkelement 6, das eine Welle eines Dreh- 
gelenks mit der Rotationsachse als Gelenkachse bildet. 
Die Basis 1, 2 bildet das andere Gelenkelement des 
Drehgelenks in Form einer Buchse oder gegebenenfalls 
auch eines offenen Lagerauges. Auf der Rotationsachse 
des Gelenks istzu beiden Seiten des Gelenkelements 6 
je ein auBenverzahntes Zahnrad 8 angeordnet und dreh- 
steif mit dem Gelenkelement 6 verbunden, beispielswei- 
se in einem Stuck geformt. Das eine der beiden Zahnra- 
der 8 ist in Figur 1 erkennbar. Das andere sitzt auf der 
gegenuberliegenden Seite des Gelenkelements 6 und 
wird von dem Aufnahmeteil 1 der Basis 1, 2 verdeckt. 
Die Einstecheinrichtung 15 durchragt das Gelenkele- 
ment 6. An das Gelenkelement 6 schlieBt sich eine Zu- 
fuhrung 7 fur eine Medikamentenflussigkeit, beispiels- 



weise Insulin, an. Die Zuf uhrung 7 ragt in etwa rechtwink- 
lig zur Einfuhreinrichtung 5 von dem Gelenkelement 6 
ab. Das Gelenkelement 6 bildet mit derZufuhrung 7, den 
Zahnradern 8, der Einfuhreinrichtung 5 und der Einstech- 
5 einrichtung 1 5 eine in Bezug auf die Drehbewegung des 
Gelenkelements 6 und der Zahnrader 8 und der 
Schwenkbewegung der genannten weiteren Komponen- 
ten eine Einheit. 

[0040] Die bewegliche Griffkomponente 1 2 ist mit zwei 

^0 Zahnstangen 1 8 versehen, die je mit einem der Zahnra- 
der 8 in Zahneingrlff sind. Von den beiden Zahnstangen 
1 8 ist nur die mit dem verdeckten Zahnrad zusammen- 
wirkende erkennbar. Eine ebensolche Zahnstange 18 
wirktmit dem erkennbaren Zahnrad 8 zusammen. Im Fal- 

15 le einer Verschiebung der Griffkomponente 12 in die 
durch den Richtungspfeil angedeutete Richtung, wobei 
die erste Griffkomponente 10 bei dieser Bewegung die 
Griffkomponente 12fuhrt, kammen die beiden Zahnstan- 
gen 18 mit den beiden Zahnradern 8, so dass die Ver- 

20 schiebebewegung der Griffkomponente 1 2 in eine Dreh- 
bewegung des Gelenkelements 6 und eine Schwenkbe- 
wegung der Einfiihreinrichtung 5 und der Einstechein- 
richtung 15 sowie derZufuhrung 7 ubertragen wird. 
[0041] Die Schwenkbewegung uberfuhrt die Einfuhr- 

25 einrichtung 5 aus deren in Figur 1 gezeigten Schutzpo- 
sition in eine Einfuhrposition. In der Schutz position wei- 
sen die Einfuhreinrichtung 5 und die Einstecheinrichtung 
1 5 zumindest im Wesentlichen parallel zu der Unterseite 
U der Basis 1 , 2. Die Einfuhreinrichtung 5 und der in die 

30 gleiche Richtung uber das Gelenkelement 6 hinausste- 
hende Abschnitt der Einstecheinrichtung 15 sind in der 
gemeinsamen Schutzposition in einem von dem Aufnah- 
meteil bzw. der Aufnahme 1 mit Ausnahme der Unter- 
seite U umschlossenen Hohlraum aufgenommen. Mit in 

35 Schutzposition befindlicher Einfiihreinrichtung 5 ist ge- 
wahrleistet, dass der Benutzer sich nichtan der Einstech- 
einrichtung 15 verietzen und umgekehrt die Einfiihrein- 
richtung 5 und die Einstecheinrichtung 15 nicht durch 
unachtsame Handhabung beschadigt warden konnen. 

40 Die Aufnahme 1 bildet bevorzugt auch einen Sichtschutz, 
so dass der Benutzer die Einstecheinrichtung 1 5 von der 
Oberseite des Insertionskopfs und auch bei seitlichem 
Blickwinkel nicht erkennen kann. Ein an der Unterseite 
bevorzugtenfl^eise angebrachtes Klebepad ist mit einem 

45 Durchtrittsschlitzfurdie Einfuhreinrichtung 5 und die Ein- 
stecheinrichtung 15 versehen. 

[0042] Die Zahnstangen 18 sind jeweils an einer der 
Unterseite U zugewandten Unterseite zweier biegestei- 

fer Zungen geformt, die von einem Seitenteil der Griff- 
50 komponente 12 in Bewegungsrichtung vorragen. Uber 
die beiden die Zahnstangen 1 8 bildenden Zungen hinaus 
ragt von dem Seitenteil der Griffkomponente 12 wenig- 
stens eine weitere Zunge in Bewegungsrichtung vor, die 
der Linearfuhrung der beweglichen Griffkomponente 12 
55 an einervon derGriffkomponente 10 gebildeten Fuhrung 
dient. 

[0043] Um die Einfuhreinrichtung 5 in das Korperge- 
webe bis unter oder gegebenenfalls nur in die Haut ein- 
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ZLifuhren, greift der Benutzer den Insertionskopf am Griff 
zwischen Daumen und Zeigefinger. Die Griffkomponen- 
ten 10 und 12 sind je mit einer entsprechend geformten, 
seitlichen Einbuchtung versehen. Durch Zusammen- 
drucken der Griffkomponenten 10 und 12 wird die be- 
wegliche Griffkomponente 12 bis gegen einen von der 
ersten Griffkomponente 10 gebildeten Ansclilag ge- 
druckt. Bel dieser Bewegung kammen die beiden Zahn- 
stangen 1 8 mit den Zahnradern 8, so dass die Transla- 
tionsbewegung der Griffkomponente 12 in eine Drelibe- 
wegung des Gelenkelements 6 und somit in eine 
Scliwenkbewegung der Einfuhreinrichtung 5 und der 
Einstecheinrichtung 15 ubertragen wird. Der Weg der 
Griffkomponente 12, der Durchmesser der Zaiinrader 8 
und die FeinheitderVerzahnungensindsogewalilt, dass 
eine Bewegung der Griffkomponente 12 urn wenige Mil- 
limeter, beispielsweise 4 oder 5 mm, eine Schwenkbe- 
wegung der Einfuhreinrichtung und der Einstecheinrich- 
tung 15 um einen Schwenkwinkel von zumindest im we- 
sentlichen 90° in eine Einfuhrposition bewirkt, in der die 
Einfuhreinrichtung 5 und die Einstecheinrichtung 15 uber 
die Unterseite U der Basis 1 , 2 zumindest in etwa recht- 
winklig vorragen. 

[0044] Figur 2 zeigt den Insertionskopf mit der in Ein- 
fiihrposition befindlichen Einfuhr- und Einstecheinrich- 
tung 5, 15. 

[0045] Die Einstecheinrichtung 15 hat sich am Ende 
der Schwenkbewegung mit dem Griff 1 0, 1 2 verbunden, 
im Ausfuhrungsbeispiel mit der beweglichen Griffkom- 
ponente 12. In der Schutzposition (Figur 1) besteht zwi- 
schen der Einstecheinrichtung 15 und dem Griff 10, 12 
kein Kontakt, so dass die Einstecheinrichtung 1 5 gemein- 
sam mit der Einfuhreinrichtung 5 frei schwenken kann. 
Zur Herstellung der Verbindung ist an einem in der Ein- 
fiihrposition proximalen Ende der Einstecheinrichtung 
15, mit dem die Einstecheinrichtung 15 uber das Gelen- 
kelement 6 hinaussteht, ein Verbindungselement 1 6 an- 
geordnet, im Ausfuhrungsbeispiel befestigt. Das Verbin- 
dungselement 16 weist einen oderzwei abstehende Flu- 
gel auf, mit denen es ein Verbindungsgegenelement der 
Griffkomponente 12 in Bezug auf die Langsrichtung der 
Einstecheinrichtung 15 hintergreift. Das Verbindungsge- 
genelement der beweglichen Griffkomponente 12 ist als 
entsprechend hintergreifbare Schulterflache gebildet. 
[0046] Fur die Platzierung des Insertionskopfs auf ei- 
ner Gewebeoberflache und der Einfuhrung der Einfuhr- 
einrichtung 5 in das Gewebe halt der Benutzer den In- 
sertionskopf am Griff 1 0, 12 und bewegt ihn auf die Ge- 
webeoberflache zu. Dabei durchsticht die Einstechein- 
richtung 15 die Gewebeoberflache, vorzugsweise die 
menschliche Haut, und dringt in die Haut ein. Die sich 
anschmiegende Einfuhreinrichtung 5 dringt gemeinsam 
mit der Einstecheinrichtung 15 ein, bis der Insertionskopf 
mit seiner Unterseite U auf der Gewebeoberflache auf- 
setzt und sich dabei adhasiv auf der Hautoberflache fi- 
xiert, vorzugsweise mittels eines Klebepads. Fur die Ver- 
abreichung des Medikaments wird die Einstecheinrich- 
tung 15 entfernt und die Zufiihrung 7 Ciber einen mit der 



Zufuhrung 7 zusammenwirkenden Konnektor mit einem 
Medikamentenreservoir, vorzugsweise einer Medika- 
mentenpumpe, verbunden. Um dies zu ermoglichen, 
wird zuvor der Griff 10,12 von der Basis 1 , 2 gelost. Das 

5 Losen ist nur nach dem Zusammendrucken bzw. Zusam- 
menschieben der Griffkomponenten 10 und 12 moglich. 
Allerdings lost sich die Verbindung bei der Bewegung 
der Griffkomponente 12 automatisch, so dass der Griff 
10, 12 in die proximale Richtung, in Figur 2 nach oben, 

^0 abgezogen werden kann. Bei der geraden Abziehbewe- 
gung gleitet die Einstecheinrichtung 15 durch die Ein- 
fuhreinrichtung 5 und das Gelenkelement 6 und gibt da- 
durch den Stromungsquerschnitt der Einfuhreinrichtung 
5 frei, so dass der Stromungsquerschnitt nach Heraus- 

15 Ziehen der Einstecheinrichtung 15 auch gleichzeitig mit 
der Zufuhrung 7 fluidisch verbunden ist. Diesbezuglich 
kann der Insertionskopf wie beispielsweise in der DE 1 98 
21 723 CI und der DE 10 2004 039 408.3 beschrieben 
ausgebildetsein. 

20 [0047] Die Figuren 3 und 4 zeigen die beiden vonein- 
andergelostenTeiledes Insertionskopfs, namlich die Ba- 
sis 1 , 2 mit der Einfuhreinrichtung 5 einerseits und den 
Griff 10, 12 mit der Einstecheinrichtung 1 5 andererseits, 
in zueinander ausgerichteter Position, in der die Langs- 

25 achse der Einfuhreinrichtung 5 und die Langsachse der 
Einstecheinrichtung 15 miteinander fluchten. In Figur 3 
ist auch eine Ausnehmung 3 in der Basis 1 , 2 erkennbar, 
in die im verbundenen Zustand bei Bewegung der Griff- 
komponente 1 2 eine der beiden Zahnstangen 1 8 einfahrt 

30 und dabei mit dem in der Ausnehmung 3 angeordneten 
Zahnrad 8 kammt. Die Ausnehmung 3 ist schlitzformig. 
Ferner ist ein Verbindungselement 19 des Griffs 10, 12 
erkennbar, das im verbundenen Zustand formschlussig 
in ein Verbindungsgegenelement der Basis 1 , 2 eingreift 

35 und so den Griff 10, 12 an der Basis 1, 2 halt und in 
Kombination mit Kontaktflachen des Griffs 10, 12 und 
der Basis 1 , 2 relativ zu der Basis 1 , 2 fixiert. Das Ver- 
bindungselement 19 ragt stummelartig von einer im di- 
stalen Bereich von der Griffkomponente 1 0 abragenden, 

40 elastischen Lasche 1 3 in eine zur Unterseite U der Basis 
1 , 2 parallel weisende Richtung vor und im verbundenen 
Zustand in eine Ausnehmung der Basis 1 , 2 hinein, bei- 
spielsweise ein zum Verbindungselement 19 kongruent 
geformtes Loch, so dass eine Bewegung des Griffs 10, 

45 12 in Langsrichtung des Einstechabschnitts 15 bei be- 
stehender Verbindung verhindert wird. Um diese Verbin- 
dung zu losen, ragt von dem Seitenteil der beweglichen 
Griffkomponente 12 eine nicht dargestellte weitere Zun- 
ge vor, die bei der Bewegung der Griffkomponente 12 

50 zwischen die Basis 1 , 2 und die das Verbindungselement 
1 9 tragende Lasche 1 3 fahrt und die Lasche 1 3 von der 
Basis 1 , 2 ein Stuck weit abbiegt, das jedoch ausreicht, 
die formschlussige Verbindung zwischen dem Verbin- 
dungselement 19 und dem Verbindungsgegenelement 

55 zu losen, so dass der Griff 10, 12 mit der Einstechein- 
richtung 15 in deren Langsrichtung von der Basis 1, 2 
abgezogen werden kann. 

[0048] Die Figuren 5 und 6 zeigen nochmals die von- 
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einandergelostenTeile des Insertionskopfs in einer An- 
sicht auf die in den Flguren 1 bis 4 abgewandte Ruck- 
seite. In dieser Ansicht ist in Figur 6 insbesondere das 
Verbindungsgegenelennent 9 der Basis 1, 2 erkennbar, 
das inn verbundenen Zustand, d.h. im Eingriff nnit dem 5 
Verbindungselement 1 9, den Griff 1 0, 1 2 an der Basis 1 , 
2 halt. 

[0049] Die in den Figuren 4 und 6 einzein dargestellte 
Basis 1, 2, die Trager der Einfuiireinriciitung 5 und der 
damit eine Scliwenkeinheit bildenden Teile 6, 7 und 8 
ist, verbleibtauf derGewebeoberflache und ist in diesem 
Sinne ein Verbleibteil. Der Griff 10, 12 iningegen, der nun 
als Trager fur die Einsteclieinrichtung 1 5 dient, wird ent- 
sorgt Oder gegebenenfalls wieder von der Einstechein- 
riclitung 15 gelost und einer erneuten Verwendung zu- i5 
gefulirt, walirend die Einsteclieinriciitung 15 entsorgt 
wird. Das Verbleibteil 1-9 kannsomitvorteilhaftflacli sein 
undstortnicht, wennesunter der Kleidunggetragen wird. 
Die Flexibilitat der Einfulireinriclitung 5 ist derart, dass 
die Einfuhreinrichtung 5 im eingefuhrten Zustand als 20 
nicint storend empfunden wird, aber doch ausreiciiend 
stabil ist, um eine Versorgung mit denn Medikannent si- 
cherzu gewahrleisten. 

[0050] Der Griff 10, 12 kann auch in solchen Ausfuh- 
rungen des Insertionskopfs ven^rendetwerden, in denen 25 
die Einfuhreinrichtung nicht wie die Einfuhreinrichtung 5 
von Hause aus flexibel ist, sondern ohne Frenndstabili- 
sierungfiir das Einstechen ausreichend biegesteif ist. In 
derartigen Ausfuhrungen kann die zusatzliche Einstech- 
einrichtung 1 5 entfallen. Der Griff 1 0, 1 2 dient in derarti- 30 
gen Ausfuhrungen ausschlieBlich der Handhabung des 
Insertionskopfs, nicht jedoch als Trager einer stabilisie- 
renden Einstecheinrichtung 15. Eine derart modifizierte 
Einfuhreinrichtung 5 kann insbesondere als Einstechka- 
nule mit einem Hohlquerschnitt oder als Einstechnadel 35 
mit einem vollen Querschnitt und einem oder mehreren 
Stromungskanalen am aufBeren Umfang gebildet seIn, 
die nach der Einfuhrung durch Wechselwirkung mit dem 
Gewebe flexibler wird. 

[0051] Die Figuren 7 bis 10 zeigen ein zweites Aus- 40 
fuhrungsbeispiel eines Insertionskopfs. Von den nach- 
folgend beschriebenen Unterschieden abgesehen ent- 
spricht der Insertionskopf des zweiten Ausfiihrungsbei- 
spiels dem Insertionskopf des ersten Ausfiihrungsbei- 
spiels. 45 
[0052] So ist beispielhaft ein an der Unterseite U be- 
festigtes Klebepad dargestellt, wie es auch an dem In- 
sertionskopf des ersten Ausfuhrungsbeispiels ange- 
bracht sein kbnnte. 

[0053] Gegenuber dem ersten Ausfuhrungsbeispiel 50 
sind die Aufnahme 1 und die erste Griffkomponente 11 
modiflziert. Im Unterschied zum ersten Ausfuhrungsbei- 
spiel sind die Einfuhreinrichtung 5 und die Einstechein- 
richtung 1 5 nur uber einen kurzen Abschnitt in der vom 
Aufnahmeteil gebildeten Aufnahme 1 aufgenommen. Im 55 
zweiten Ausfuhrungsbeispiel bildet der Griff, genauerge- 
sagt dessen Griffkomponente 1 1 , eine Aufnahme 14 fur 
die Einfuhreinrichtung 5 und die Einstecheinrichtung 15. 
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Die Aufnahme 1 ist seitlich mrt einer zur Unterseite U 
offenen Ausnehmung 4 in Form eines Schlitzes verse- 
hen, durch welche die Einfuhreinrichtung 5 und die Ein- 
stecheinrichtung 15 in der Schutzposition aus der Auf- 
nahme 1 hinausragen. Die Aufnahme 1 ist ihrerseits in 
der Aufnahme 14 aufgenommen. Die Aufnahme 14 ist 
zur Unterseite U hin offen, umschlieBt aber ansonsten 
die Einfuhreinrichtung 5 und die Einstecheinrichtung 15, 
vorzugsweise blickdicht. 

[0054] Um die Einfuhreinrichtung 5 und die Einstech- 
einrichtung 15 aus der Schutzposition in die Einfuhrpo- 
sition zu schwenken, fuhrt der Benutzer die anhand des 
ersten Ausfuhrungsbeispiels beschriebenen Handgriffe 
durch, d.h. er druckt die bewegliche Griffkomponente 1 2 
gegen die modifizierte Griffkomponente 11. Bei dem 
kammenden Zahneingriff schwenken die Einfuhreinrich- 
tung 5 und Einstecheinrichtung 15 in der Ausnehmung 
4 aus der Aufnahme 1 und insbesondere aus der Auf- 
nahme 14 in die Einfiihrposition. 
[0055] Figur 8 zeigt den Insertionskopf des zweiten 
Ausfuhrungsbeispiels mit in Einfuhrposition befindlicher 
Einfuhreinrichtung 5 und Einstecheinrichtung 15. 
[0056] Die Figuren 9 und 10 entsprechend bezuglich 
des zweiten Ausfuhrungsbeispiels den Figuren 3 und 4 
zum ersten Ausfuhrungsbeispiels. Wie jedoch nicht zu- 
letzt der Blick auf Figur 10 zeigt, ist die Basis 1, 2 des 
zweiten Ausfuhrungsbeispiels gegenuber der Basis 1 , 2 
des ersten Ausfuhrungsbeispiels vorteilhaft verkurzt, da 
nicht mehr sie, sondern der Griff 11, 12 fur die Einfuhr- 
einrichtung 5 und die Einstecheinrichtung 15 in deren 
Schutzposition die Schutzfunktion ubernimmt. 
[0057] Figur 1 1 zeigt ein System eines ersten Ausfuh- 
rungsbeispiels bestehend aus dem Insertionskopf des 
ersten Ausfuhrungsbeispiels und einem Inserter, wel- 
cher der Platzierung des Insertionskopfs auf dem Gewe- 
be dient, so dass der Benutzer den Insertionskopf bei 
der Platzierung nicht zwischen den Fingern greifen muss. 
Insbesondere halt der Benutzer bei der Ubertuhrung der 
Einfuhreinrichtung 5 in die Einfiihrposition den Insertions- 
kopf nicht am Griff. Diese Aktivierung des Insertionskopfs 
wird mitHilfedes Inserters vorgenommen. Der Benutzer 
wird daher noch sicherer vor Stichverletzungen und die 
Einfuhreinrichtung 5 sowie die Einstecheinrichtung 15 
werden noch sicherer vor Beschadigungen durch un- 
achtsame Handhabung geschutzt, namlich durch den In- 
serter. 

[0058] Der Inserter weist ein Insertergehause 20 auf, 
das als Hulsenteil mit einem Boden gebildet ist und von 
au3en betrachtet im Wesentlichen die Form eines Topfs 
aufweist. Das Insertergehause 20 nimmt eine Halteein- 
richtung und einen Antrieb fur den Insertionskopf auf. Die 
Halteeinrichtung umfasst eine Haltefeder, beispielswei- 
se eine Blattfeder, die den Insertionskopf in der in Figur 
11 gezeigten Ausgangsposition relativ zu dem Inserter- 
gehause 20 halt. In dem Halteeingriff hintergreift die Hal- 
tefeder eine an dem Griff 10, 12 geformte Haltestruktur 
17, die in den Figuren 1, 2, 3 und 5 erkennbar ist. Der 
Halteeingriff ist gegen die ruckstellende Elastizitatskraft 
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der Haltefeder losbar. 

[0059] Der Antrieb umfasst ein Vortriebselement 22, 
das in und gegen eine Vortriebsrichtung V linear beweg- 
llch in denn Insertergehause 20 angeordnet 1st. Die Vor- 
triebsrichtung Vfal It mit einerzentralen Langsachse des 5 
Insertergehauses 20 zusammen. Der Antrieb umfasst 
ferner einen Krafterzeuger 23, der in die Vortriebsrich- 
tung V auf das Vortriebselement 22 wirkt. Der Krafter- 
zeuger 23 unnfasst zwei Paare von gelenl<ig nniteinander 
verbundenen Schenl<eln 24, wobei die beiden Paare von 
Schenkein 24 symnnetrisch bezuglich der zentralen 
Langsachse, d. h. symmetrisch zur Vortriebsrichtung V, 
des Insertergehauses 20 angeordnet sind. Jedes der 
Schenkelpaare 1st In einem zum Insertergehause 20 orts- 
festen Drehgelenk 25 aufgehangt. Die beiden Schenkel i5 
24 des jeweiligen Schenkelpaars sind in einem freien 
Drehgelenk 26 miteinander drehbeweglich verbunden. 
Ferner ist der von dem ortsfesten Gelenk25 abgewandte 
Schenkel 24 jeweils in einem Drehgelenk 27 mit dem 
Vortriebselement 22 verbunden. Nicht dargestellte Fe- 20 
dern Oder gegebenenfalls auch nur eine Feder spannt 
diese Schenkel-Gelenk-Vortriebselement-Anordnung in 
die Vortriebsrichtung V. Die Anordnung aus Schenkein 
24 und Gelenken 25, 26 und 27 fiihrt das Vortriebsele- 
ment 22; zusatzlich oder stattdessen konnte die Mante- 25 
linnenflache des Insertionsgehauses 23 das Vortriebs- 
element 22 fuhren. Ferner ist ein Blockierglied 29 vorge- 
sehen, das mit dem Insertergehause 20 in einem Blok- 
kiereingriff ist, der eine Vortriebsbewegung des Vortrieb- 
selements 22 verhindert. Das Blockierglied 29 kann den 30 
Blockiereingriff mit der von dem Insertergehause 20 ge- 
bildeten Hullstruktur oder ebenso mit einer damit in Be- 
zug auf die Vortriebsrichtung V fest verbundenen sonsti- 
gen Struktur bilden. Der Blockiereingriff ist durch Betati- 
gung eines druckknopfartigen Auslosers 28 losbar. 35 
[0060] Der Inserter umfasst ferner ein Aktivierungs- 
glied 21 , das mit dem Insertergehause 20 in und gegen 
die Vortriebsrichtung V beweglich verbunden ist. Das Ak- 
tivierungsglied 21 bildet in Bezug auf das Insertergehau- 
se 20 eine Muffe, so dass insgesamt ein zweiteiliges, 40 
teleskopierbares Insertergehause mit Gehauseteilen 20 
und 21 erhalten wird. Der Unterscheidung infunktionaler 
Hinsichtwegen wird dasGehauseteil21 jedochweiterhin 
als Aktivierungsglied bezeichnet. Das Aktivierungsglied 
21 bildet die Unterseite U21 des Inserters, mit welcher ^5 
der Inserter fur die Platzierung des Insertionskopfs auf 
der Gewebeoberflache aufsetzbar ist und vorzugsweise 
auch auf gesetzt wird. In der in Figur 11 vom Insertions- 
kopf eingenommenen Ausgangsposition weisen die Un- 
terseite U21 des Inserters und die Unterseite U des ge- 50 
haltenen Insertionskopfs jeweils in die Vortriebsrichtung 
V, die fur die beiden Unterseiten zumindest im Wesent- 
lichen eine Flachennormale bildet. 
[0061] Das Aktivierungsglied 21 umfasst ein auBeres 
Hulsenteil und ein inneres Hulsenteil, die an der Unter- 55 
seite U21 miteinander verbunden sind undzwischen sich 
einen Ringspaltfreilassen. Das Insertergehause 20 ragt 
in diesen Ringspalt und fuhrt das Aktivierungsglied 21 



gleitbeweglich. 

[0062] In dem in Figur 11 gezeigten Zustand nimmt 
das Aktivierungsglied 21 relativ zu dem Insertergehause 

20 eine eingefahrene Position ein und der Inserter weist 
eine in Vortriebsrichtung V gemessen kurzeste Lange 
auf. In diesem Zustand des Inserterswirdder Insertions- 
kopf eingesetzt, d. h. in den Halteeingriff mit der Halte- 
einrichtung des Inserters gebracht. Anstatt den Inserti- 
onskopf einzusetzen, kann der Inserter auch uber den 
auf einer Auflage liegenden Insertionskopf gestulpt wer- 
den. Die Position und Geometrie der Halteeinrichtung ist 
so gewahit, dass der Halteeingriff bei dem AufstCilpen 
automatisch entsteht. Unmittelbarnach dem Aufnehmen 
des Insertionskopfs, beispielsweise durch Einsetzen, be- 
findet sich die Einfuhreinrichtung 5 des Insertionskopfs 
in ihrer Schutzposition. In diesem Sinne ist der Inserti- 
onskopf noch inaktiv. Der Inserter ist mit Mittein ausge- 
stattet, namlich dem Aktivierungsglied 21, durch deren 
Betatigung die Einfuhreinrichtung in die Einfuhrposition 
bewegt und auf diese Weise der Insertionskopf aktiviert 
werden kann. 

[0063] FurdieAktivierung bilden das Aktivierungsglied 

21 und der Insertionskopf miteinander ein Gelenk, im 
Ausfuhrungsbeispiel ein Kurvengelenk. Die beiden Ge- 
lenkelemente des Gelenks sind eine Fuhrungskurve 21 
a, die das Aktivierungsglied 21 bildet, und ein von der 
beweglichen Griff komponente 12 gebildetes Eingriffs- 
element12a. In derKopplung, uber die das Aktivierungs- 
glied 21 auf die Einfuhreinrichtung 5 einwirkt, bildet die 
bewegliche Griff komponente 12 ein Eingangs- bzw. 
Empfangsglied des Insertionskopfs. Wird das Aktivie- 
rungsglied 21 relativ zu dem Insertergehause 20 in die 
Vortriebsrichtung V bewegt, gleitet die Fuhrungskurve 
21a uber das Eingriffselement 12a, d. h. uber die das 
Eingriffselement 12a bildende Kontaktflache des Emp- 
fangsglieds, d. h. der beweglichen Griffkomponente 12. 
Durch den Druckkontakt und den zur Vortriebsrichtung 
V geneigten Verlauf der Fuhrungskurve 21 a bewegt sich 
die Griffkomponente 12 quer zu der Vortriebsrichtung V 
auf die andere Griffkomponente 10 zu, und die Einfuhr- 
einrichtung 5 schwenkt wie zum Insertionskopf als sol- 
chem beschrieben in die Einfiihrposition. Die bewegliche 
Griffkomponente 12 bildet das Eingriffselement 12a an 
ihrem von der Basis 1 , 2 abgewandten oberen Ende, im 
Ausfuhrungsbeispiel mit ihrer auBeren Kante. Die Fuh- 
rungskurve 21a ist der Unterseite U21 des Inserters zu- 
gewandt. Die Neigung ist so gewahit, dass sich die Fuh- 
rungskurve 21a von einem von der Unterseite U21 abge- 
wandten Ende in Vortriebsrichtung V von dem Inserti- 
onskopf bzw. der im aktivierten Zustand ausgeschwenk- 
ten Einfuhreinrichtung 5 oder der zentralen Langsachse 
des Inserters weg neigt. Der Neigungswinkel ist uberall 
konstant, die Fuhrungskurve 21 a ist eine Schrage, d. h. 
eine schrage Linie oder Flache. 

[0064] Fur die praktische Handhabung bietet es sich 
an, dassderBenutzerden Inserternach dem Aufnehmen 
des Insertionskopfs mit der einen Hand am Aktivierungs- 
glied 21 halt, beispielsweise indem er das Aktivierungs- 



11 



21 



EP1 764 125 A1 



22 



glied 21 umgreift, und mit der anderen Hand das Inser- 
tergehause 20 relativ zu dem gehaltenen Aktivierungs- 
glied 21 gegen die Vortriebsrichtung V zieht. Auch dies 
wird als Betatigung des Aktivierungsglieds verstanden. 
Das Vortriebselement 22 und der Krafterzeuger 23 be- 5 
wegen sicli gemeinsam mit dem Insertergehause 20 re- 
lativ zu dem Alctivierungsglied 21 . Der von der Halteein- 
riclntung in der Ausgangsposition gelnaltene insertions- 
l<opf wird mitgenommen, d. h. bewegt sicli gleicherma- 
Ben relativ zu dem Aktivierungsglied 21 entgegen der 
Vortriebsrichtung V. Das Eingriffselement 12a gleitet 
langs der Fulirungskurve 21 a. Uber diese auf reinem 
Druckkontakt beruliende Schnittstelle wird die bewegli- 
che Griffkomponente 12 querzu der Vortriebsrichtung V 
bewegt, und die Einf uhreinrichtung 5 schwenkt in die Ein- i5 
fuhrposition. Der Insertionskopf istam Ende derAusfahr- 
bewegung, die das Insertionsgehause 20 und das Akti- 
vierungsglied 21 relativ zueinander ausfuhren, aktiviert. 
[0065] Figur 1 2 zeigt das System aus Inserter und In- 
sertionskopf in dessen aktiviertem Zustand. Das Inser- 20 
tergehause 20 und das Aktivierungsglied 21 nehmen re- 
lativ zueinander die ausgefahrene Position ein. In dem 
ausgefahrenen Zustand umgeben die Wande des Inser- 
tergehauses 20 und des Aktivierungsglieds 21 den akti- 
vierten Insertionskopf bis uber das freie Ende der Einfi- 25 
ihreinrichtung 5 und der Einstecheinrichtung 15 hinaus, 
d. h. die Spitze der Einstecheinrichtung 1 5 steht ein klei- 
nes Stuck weit hinter der Unterseite U21 des Inserters 
zuruck. 

[0066] Das Insertergehause 20 und das Aktivierungs- 30 
glied 21 sind in der ausgefahrenen Position relativ zu- 
einander blockiert. Relativbewegungen in oder gegen die 
Vortriebsrichtung Vsind in dem blockierten Zustand nicht 
moglich. Bei Erreichen der ausgefahrenen Position blok- 
kieren sich das Insertergehause 20 und das Aktivie- 35 
rungsglied 21 aneinander automatisch. 
[0067] Fur die Platzierung des Insertionskopfs setzt 
der Benutzer den Inserter auf der Hautobertlache auf. 
Bei aufgesetztem Inserter druckt der Benutzer auf den 
Ausloser 28. Der Ausloser 28 wirkt uber ein Kurvenge- 40 
lenk, im AusfCihrungsbeispiel ein einfaches Paar von 
Schragen,auf das Blockierglied29. UnterderEinwirkung 
des Auslosers 28 bewegt sich das Blockierglied 29 aus 
dem Blockiereingriff mit dem Insertergehause 20, so 
dass sich das Vortriebselement 22 unter der EInwirkung ^5 
des Krafterzeugers 23 in die Vortriebsrichtung V bewe- 
gen kann. Der Krafterzeuger 23 beschleunigt das Vor- 
triebselement 22 schlagartig. Das Vortriebselement 22 
wirkt auf den Insertionskopf wie ein Hammer. Im ersten 
Abschnitt der Vortriebsbewegung federt die Haltefeder 50 
aus dem Halteeingriff mit der Haltestruktur 1 7 des Inser- 
tionskopfs, d. h. der Halteeingriff lost sich. Die Beschleu- 
nigung des Vortriebselements 22 in die Vortriebsrichtung 
V ist so groB, dass der reine Druckkontakt zwischen dem 
Vortriebselement 22 und dem Insertionskopf sicher er- 55 
halten bleibt, bis die Unterseite U des Insertionskopfs auf 
der gleichen Hohe wie die Unterseite U21 des Inserters 
und somit auf der Gewebeobertlache platziert ist. Bereits 



zuvordurchdringt die Einstecheinrichtung 15 die Hauto- 
bertlache, dringt in das Gewebe ein und nimmtdabei die 
Einfuhreinrichtung 5 mit. 

[0068] Nachdem der Insertionskopf auf der Hautober- 
tlache platziert ist, greift der Benutzer den Griff 10, 12 
und zieht ihn von der Basis 1 , 2 ab. Dabei wird die Ein- 
stecheinrichtung 15 automatisch aus der Einfuhreinrich- 
tung 5 heraus- und von der Basis 1 , 2 abgezogen. 
[0069] Um auch das Herausziehen der Einstechein- 
richtung 15 zu automatisieren, bleibt der Halteeingriff 
zwischen der Halteeinrichtung des Inserters und der Hal- 
testruktur 17 des Insertionskopfs in einer vorteilhaften 
Modifikation des Inserters bestehen und wird nicht, wie 
im beschriebenen Ausfuhrungsbeispiel, durch die Be- 
schleunigung des Vortriebselements 22 gelost. In einer 
derartigen Modifizierung kann die Halteeinrichtung ins- 
besondere ortsfest mit dem Vortriebselement 22 verbun- 
den sein, so dass sie dessen AusstoBbewegung in die 
Vortriebsrichtung V mitmacht. Um den Halteeingriff zu 
losen, kann der Insertermiteinem Abstreiferausgestattet 
sein, der nach dem Wegnehmen des Inserters vom Ge- 
webe bei einem Zusammenschleben von Insertergehau- 
se 20 und Aktivierungsglied 21 automatisch den Inserti- 
onskopf aus dem Halteeingriff lost. Alternativ kann solch 
ein Abstreifer auch vollkommen unabhangig vom Akti- 
vierungsglied 21 vorgesehen und separat betatigbar 
sein, um den Halteeingriff zu losen. 
[0070] Die Figuren 13 bis 15 zeigen ein aus einem In- 
sertionskopf und einem Inserter bestehendes System ei- 
nes zweiten Ausfuhrungsbeispiels. Der Insertionskopf ist 
derjenige der Figuren 7 bis 1 0, kann aber auch der glei- 
che wie im ersten Ausfuhrungsbeispiel sein. Nur bei dem 
Inserter handettes sich um eine Modifikation. Diejenigen 
Komponenten des Inserters des zweiten Ausfuhrungs- 
beispiels, die in Bezug auf ihre Funktion mit den Kom- 
ponenten des Inserters des ersten Ausfuhrungsbeispiels 
vergleichbar sind, werden jeweils mit den um die Zahl 
zehn erhohten Bezugszeichen des ersten Ausfuhrungs- 
beispiels belegt. So gelten insbesondere zum Inserter- 
gehause 30 und dem Aktivierungsglied 31, was deren 
Form und Verbindung sowie Relativbeweglichkeit anbe- 
trifft, die Ausfuhrungen zum ersten Ausfuhrungsbeispiel. 
Grundsatzlich das Gleiche gilt auch in Bezug auf das 
Vortriebselement 32, die Halteeinrichtung und der Kraf- 
terzeuger 33 sowie den Ausloser 38 und das Blockier- 
glied 39. Soweit im Folgenden auf Unterschiede nicht 
hingewiesen wird und sich auch aus den Figuren nichts 
anderesergibt, gelten die Ausfuhrungen zum ersten Aus- 
fijhrungsbeispiel gleichermaBen auch fiir das zweite 
Ausfuhrungsbeispiel. 

[0071] Der Inserter des zweiten Ausfuhrungsbeispiels 
unterscheidetsich von dem Inserter des ersten Ausfuh- 
rungsbeispiels im Wesentlichen im Hinblick auf das Ge- 
lenk, uber welches das Aktivierungsglied 31 auf den In- 
sertionskopf wirkt, um diesen durch die Aufziehbewe- 
gung des Insertergehauses 30 relativ zu dem Aktivie- 
rungsglied 31 zu aktivieren. Im zweiten Ausfuhrungsbei- 
spiel bildet der Inserter selbst das Gelenk, namlich mit 
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zwei Gelenkelementen 31a und 41a, von denen eines 
das Aktlvierungsglied 31 und das andere ein Effek- 
torglied 41 bildet. Das Effektorglied 41 wird querzu der 
Vortriebsrichtung V, im Ausfuhrungsbeispiel rechtwinklig 
zu der Vortriebsrichtung V, hin und her beweglich von 5 
dem InsertionsgehSuse 30 gelagert. Das Gelenk31a, 
41 a ist wieder ein Kun/engelenk. Die Fuhrungskurve 31 
a entspricht der Fuhrungskurve 21 a des ersten Ausfuh- 
rungsbeispiels. Das Effektorglied 41 bildet das Eingriff- 
selennent 41 a, das bei Verlangemng des Inserters an der 
Fuhrungskurve 31 a entlang gleitet und aufgrund des ge- 
neigten Verlaufs der Fuhrungskurve 31 a bei dem Aufzie- 
hen des Inserters eine Querbewegung des Effektorglieds 
41 in Richtung auf die zentrale Langsachse des Inserters 
bewirkt. In dem Gelenk 31a, 41a wird somit die gegen i5 
die Vortriebsrichtung V weisende Bewegung, die das In- 
sertergehause 30 bei dem Aufziehen relativ zu dem Ak- 
tivierungsglied 31 ausfuhrt, in die Querbewegung des 
Effektorglieds 41 umgewandelt. Dessen Gelenkelement 
bzw. Eingriffselement 41 a ist selbst in der Art einer Fuh- 20 
rungskurve gebildet, wird hier getriebetechnisch jedoch 
als Eingriffselement bezeichnet. Das Eingriffselement 
41a konnte alternativ auch als beispielsweise einfacher 
Nocken oder Noppen geformt sein. Ebenso konnte das 
Eingriffselement 41 a als Fuhrungskurve bezeichnet und 25 
in einer anderen Modifikation das Gelenkelement 31a 
als vorragender Nocken oder Noppen geformt werden. 
[0072] Die Schnittstelle, iiber welche der Inserter den 
Insertionskopf aktiviert, istwiederals reiner Druckkontakt 
gebildet und besteht zwischen dem Effektorglied 41 und 30 
dem Empfangsglied bzw. der beweglichen Griffkompo- 
nente 12 des Insertionskopfs. Dieser reine, man konnte 
auch sagen lose Druckkontakt vereinfacht die Handha- 
bung, da fur die Aktivierung keine besondere Gelenkver- 
bindung hergestellt werden muss, es genugt das Auf- 35 
nehmen des Insertionskopfs in Kombination mit der Be- 
tatigung des Aktivierungsglieds 31, was in den Ausfuh- 
rungsbeispielen durch die Aufziehbewegungerfolgt. Der 
Druckkontakt, d. h. die von dem Effektorglied 41 ausge- 
ubte Druckkraft, wirkt auf die bewegliche Griffkomponen- 40 
te 12 parallel zu der Richtung ihrer Beweglichkeit relativ 
zu der Basis 1 , 2. Durch Zwischenschaltung des Effek- 
torglieds 41 und Verlagerung des Gelenks 31a, 41a 
ganzlich zum Inserter wird auf die Griffkomponente 12 
im zweiten Ausfuhrungsbeispiel vorteilhaftenweise quer ^5 
zu der Richtung der Beweglichkeit der Griffkomponente 
1 2 keine Kraft ausgeubt. 

[0073] Figur 14 zeigt das System mit aktiviertem In- 
sertionskopf. Im Verlaufe der Aufziehbewegung des In- 
sertergehauses 30, was auch als Betatigung des Akti- 50 
vierungsglieds 31 verstanden wird, wurden die Einfuhr- 
einrichtung 5 und die Einstecheinrichtung 15 in die Ein- 
fiihrposition geschwenkt, so dass ihre gemeinsame 
Langsachse in die Vortriebsrichtung V weist. Die beweg- 
liche Griffkomponente 1 2 hat wie zum Insertionskopf be- 55 
schrieben die Verbindung zwischen dem Griff 10, 12 und 
der Basis 1, 2 gelost. Der zwischen der Einfuhreinrich- 
tung 5 und der Einstecheinrichtung 1 5 bestehende Reib- 



schluss halt jedoch die Basis 1 , 2 wie im ersten Ausfuh- 
rungsbeispiel an dem im Halteeingriff befindlichen Griff 
10, 12. 

[0074] Durch Betatigung des Aus losers 38 wird der 
Blockiereingriff, in dem sich das Blockierglied 39 noch 
mit dem Insertergehause 30 oder einer damit fest ver- 
bundenen Struktur befindet, gelost und der Krafterzeu- 
ger 33 beschleunlgt das Vortriebselement 32 in die Vor- 
triebsrichtung V. Die Beschleunigung erfolgt wieder 
schlagartig, so dass auch die Antriebseinrichtung 32, 33 
des zweiten Ausfuhrungsbeispiels in der Art eines Ham- 
mers wirkt. Die Antriebskraft wird von zwei Schenkelfe- 
dern erzeugt, von denen je eine auf eines der beiden 
Schenkelpaare wirkt. Die im ortsfesten Drehlager 35 be- 
festigten Schenkel 24 sind uber einen Zahneingriff mit- 
elnander gekoppelt, der fur eine synchrone Ausfahrbe- 
wegung der beiden Schenkelpaare sorgt. 
[0075] Dm den Inserter nach Platzierung des Inserti- 
onskopfs fur eine erneute Verwendung bereitmachen zu 
konnen, muss das Effektorglied 41 aus der in Figur 14 
gezeigten Endposltion wieder zuruck in die in Figur 13 
gezeigte Endpositlon bewegt werden. Fur diese Ruck- 
holbewegung bllden das Aktlvierungsglied 31 und das 
Effektorglied 41 ein weiteres Gelenk 31b, 41b, das im 
Ausfuhrungsbeispiel ebenfallsein Kurvengelenkist. Das 
Aktivierungsglied 31 bildet fur das weitere Gelenk die 
Fuhrungskurve 31 b, und das Effektorglied 41 bildet das 
Eingriffselement 41b. Die Fuhrungskurve 31b verlauft 
zumindestim Wesentlichen parallel zu der Fuhrungskur- 
ve 31a. Die Fuhrungskurven 31 a und 31b sind an dem 
inneren Hulsenteil des Aktivierungsglieds 31 gebildet, 
die Fuhrungskurve 31a an der Innenflache und die Fuh- 
rungskurve 31 b an der AuBenflache des inneren Hulsen- 
teils. Sie liegen sich in etwa auf der gleichen Hohe, be- 
zogen auf die Vortriebsrichtung V, gegeniiber. Das Ein- 
griffselement 41b liegt dem Eingriffselement 41a eben- 
falls gegenuber mit einem lichten Abstand, so dass das 
innere Hulsenteil des Aktivierungsglieds 31 zwischen 
den beiden Eingriffselementen41aund41bein- undaus- 
fahren kann. 

[0076] Figur 15 zeigt das System des zweiten Ausfuh- 
rungsbeispiels mit dem platzierten Insertionskopf. Der 
Inserter wird von dem Insertionskopf entfernt. Anschlie- 
Bend zieht der Benutzer den Griff 10,12 von der Basis 
1 , 2 ab und schlieRt den Insertionskopf an einen Katheter 
einer Infusionspumpe an. In einer auch bereits zum er- 
sten Ausfuhrungsbeispiel en/vahnten Modifikation, in 
welcher die Halteein richtung ortsfest mit dem Vortriebs- 
element 32 verbunden ist und demgemaB den Griff 10, 
1 2 noch halten kann, werden der Inserter und damit ge- 
meinsam der noch gehaltene Griff 10, 12 von der Basis 
entfernt. AnschliefBend wird vorzugsweise mittels eines 
zusatzlichen Abstreifers der Halteeingriff gelost und der 
G riff 1 0, 1 2 mit der Einstecheinrichtung 1 5 oder nur dieser 
alleine entsorgt. 

[0077] Dm den Inserterfur die Verwendung mit einem 
weiteren Insertionskopf vorzubereiten, schiebt der Be- 
nutzer das Insertergehause 30 und das Aktivierungsglied 
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19 Verbindungselement 

20 Insertergehause 

21 Aktivierungsglied 

21a Gelenkelement, Fuhrungskurve 

5 22 Vortriebselement 

23 Krafterzeuger 

24 Schenkel 

25 Drehgelenk 

26 Drehgelenk 
10 27 Drehgelenk 

28 Ausloser 

29 Blockierglied 

30 Insertergehause 

31 Aktivierungsglied 

15 31a Gelenkelement, Fuhrungskurve 

31b Gelenkelement, Fuhrungskurve 

32 Vortriebselement 

33 Krafterzeuger 

34 Schenkel 
20 35 Drehgelenk 

36 Drehgelenk 

37 Drehgelenk 

38 Ausloser 

39 Blockierglied 
25 40 

41 Effektorglied 

41 a Gelenkelement, Eingriffselement 

41 b Gelenkelement, Eingriffselement 

30 u Unterseite 

V Vortriebsrichtung 



31 wieder zusammen in die eingefahrene Position, wie 
sie mit eingesetztem Insertionskopf in Figur 13 darge- 
stellt ist. Bei der Einfahrbewegung fahrt das innere 
Hulsenteil des Aktivierungsglieds 31 zwischen die Ein- 
griffselemente 41a und 41b des Effektorglieds 41. Bei 
dieser Einfahrbewegung entsteht die weitere Gelenkver- 
bindung zwischen der Fuhrungskurve 31 b und dem Ein- 
griffselement 41b. Bei der Einfahrbewegung wird somit 
in dem Gelenk 31b, 41b das Effektorglied 41 wieder in 
die in Figur 13 eingenommene Endposition zuruckbe- 
wegt, d. h. in Bezug auf die zentrale Langsachse des 
Inserters quer, vorzugsweise radial, nach auswarts be- 
wegt. 

[0078] Das unter der Einwirkung der Federeinrichtung 
33 in die Vortriebsrichtung V ausgefahrene Vortriebsele- 
ment 32 liegt einer Stirnseite des inneren Hulsenteils, die 
von der Unterseite Ug^ des Aktivierungsglieds 31 abge- 
wandt ist, gegenuber. Durch Anschlagkontakt gegen die- 
se Stirnseite wird die Vortriebsbewegung des Vortriebs- 
elements 32 gestoppt. Das Aktivierungsglied 31 ist geo- 
metrisch so bemessen, dass es in der ausgefahrenen 
Position des Teleskops 30, 31 das Vortriebselement 32 
genau dann stoppt, wenn die Unterseite U des Inserti- 
onskopfs die Hohe der Unterseite Ug^ erreicht hat und 
daher bei aufgesetztem Inserter die Hautoberflache ge- 
rade kontaktiert. Bei der Einfahrbewegung des Inserter- 
gehauses 30 relativ zum Aktivierungsglied 31 bzw. des 
Aktivierungsglieds 31 relativ zu dem Insertergehause 30 
wird das Vortriebselement 32 wegen des Anschlagkon- 
takts vom Aktivierungsglied 31 gegen die Kraft des Kraf- 
terzeugers 33 tiefer in das Insertergehause 30 gedruckt, 
bis das Blockierglied 39 wieder im Blockiereingriff ist, wie 
ihn beispielhaft die Figuren 13 und 14zeigen. 

Bezugszeichen: 

[0079] 

1 Basis, Aufnahme 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
12a 

13 
14 
15 
16 
17 
18 



Patentanspruche 

35 

1. System aus Insertionskopf und Inserter zur Platzie- 
rung des Insertionskopfs auf organischem Gewebe, 

a) der Insertionskopf umfassend: 



Basis, Flachteil 40 
Ausnehmung 
Ausnehmung 
Einfuhreinrichtung 
Gelenkelement 

Zufuhrung 45 
Zahnrad 

Verbindungselement 
Erste Griffkomponente 

Erste Griffkomponente 

Zweite Griffkomponente, Empfangsglied 50 
Gelenkelement, Eingriffselement, Druckkontakt- 
f I ache 
Lasche 
Aufnahme 

Einstecheinrichtung 55 
Verbindungselement 
Haltestruktur 
Zahnstange 



a1) eine Basis (1 , 2) mit einer auf dem Ge- 
webe platzierbaren Unterseite (U) 
a2) und eine Einfuhreinrichtung (5), die von 
der Basis (1, 2) beweglich gelagert wird, 
a3) wobei die Einfuhreinrichtung (5) relativ 
zu derBasis (1 , 2) aus einerSchutzposition, 
in derein freies Ende der Einfuhreinrichtung 
(5) hinterder Unterseite (U) zurucksteht, in 
einer Einfuhrposition beweglich ist, in der 
das freie Ende uber die Unterseite (U) der 
Basis (1,2) vorragt, 

b) der Inserter unnfassend: 

b1) ein Insertergehause (20; 30), das an ei- 
ner Unterseite eine Offnung fur den Inserti- 
onskopf aufweist, 

b2) eine mit dem Insertergehause (20; 30) 
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verbundene Halteeinrichtung zum Halten 
des Insertionskopfs in einer Ausgangsposi- 
tion, 

b3) einen Antrieb (22, 23; 32, 33), mittels 
dem der Insertionskopf aus der Ausgangs- 5 
position in eine durch die Offnung des In- 
sertergeliauses (20; 30) weisende Vor- 
triebsrichtung (V) bewegbar ist 
b4) und ein relativ zu der Halteeinrichtung 
bewegliches und betatigbares Aktivie- 
rungsglied (21 ; 31 ), mittels dem auf die Ein- 
fuhreinrichtung (5) einwirkbar ist, sodass 
sich die Einfuhreinriclitung (5) in die Ein- 
fuhrposition bewegt. 

15 

2. System nach Anspruch 1, dadurcli gekennzeich- 
net, dass eine Kopplung, die das Aktivierungsglied 
(21; 31) mit der Einfuhreinrichtung (5) koppelt, ein 
Gelenk mit zwei in Eingriff befindlichen oder in Ein- 
griff bringbaren Gelenkelementen (1 2a, 21 a; 31 a, 41 20 
a) umfasst. 

3. System nach dem vorhergehenden Anspruch, da- 
durch gekennzeichnet, dass das Aktivierungs- 
glied (21; 31) eines (21a; 31a) der Gelenkelemente 25 
bildet. 

4. System nach einem der zwei vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass die Ge- 
lenkelemente (12a, 21 a; 31 a, 41a) eine Fuhrungs- 30 
kurve (21 a; 31 a) und ein an der Fuhrungskurve ge- 
fuhrtes Eingriffselement (12a; 41a) sind. 

5. System nach dem vorhergehenden Anspruch, da- 
durch gekennzeichnet, dass eines aus Fuhrungs- 35 

kurve (21a; 31 a) und Eingriffselement (1 2a; 41 a) re- 
lativ zu dem anderen, vorzugsweise relativ zu dem 
Insertergehause (20; 30), in oder gegen die Vor- 
triebsrichtung (V) bewegbar ist und die Fuhrungs- 
kurve (21 a; 31 a) zur Vortriebsrichtung (V) eine Nei- 40 
gung aufweist. 

6. System nach einem der zwei vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass eines 
aus Fuhrungskurve (21 a; 31 a) und Eingriffselement 45 
(1 2a; 41 a) relativ zu dem anderen, vorzugsweise re- 
lativ zu dem Insertergehause (20; 30), quer zu der 
Vortriebsrichtung (V) bewegbar ist und die Fuh- 
rungskurve (21a; 31a) zur Vortriebsrichtung (V) eine 
Neigung aufweist. 50 

7. System nach einem der drei vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass die Fuh- 
rungskurve (21 a; 31 a) sich von der in Einfuhrposition 
befindlichen Einfuhreinrichtung (5) in Vortriebsrich- 55 
tung (V) weg neigt. 

8. System nach einem der Anspruche 2 bis 7, dadurch 



gekennzeichnet, dass der Inserter das Gelenk 
(31a, 41a) bildet. 

9. System nach einem der Anspruche 2 bis 8, dadurch 
gekennzeichnet, dass der Insertionskopf ein Emp- 
fangsglied (12) umfasst, das von der Basis (1, 2) 
beweglich gelagert wird und mit der Einfuhreinrich- 
tung (5) steif Oder gelenkig verbunden ist, sodass 
sich die Einfuhreinrichtung (5) bei einer Bewegung 
des Empfangsglieds (12) in die Einfuhrposition be- 
wegt, und dass das Aktivierungsglied (21; 31) uber 
das Gelenk (1 2a, 21 a; 31 a, 41 a) auf das Empfangs- 
glied (12) wirkt. 

10. System nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass eine Kopp- 
lung, die das Aktivierungsglied (21 ; 31) mit der Ein- 
fuhreinrichtung (5) koppelt, einen reinen Druckkon- 
takt umfasst, uber den das Aktivierungsglied (21 ; 31) 
auf die Einfuhreinrichtung (5) einwirkt. 

11. System nach den Anspruchen 9 und 10, dadurch 
gekennzeichnet, dass das Empfangsglied (12) ei- 
ne Kontaktflache (12a) fur den Druckkontakt bildet. 

12. System nach dem vorhergehenden Anspruch, da- 
durch gekennzeichnet, dass das Empfangsglied 
(12) eines (12a) der Gelenkelemente bildet. 

13. System nach einem der Anspruche 2 bis 11, da- 
durch gekennzeichnet, dass der Inserter ein Ef- 
fektorglied (41) beweglich lagert und das Effek- 
torglied (41) ein Gelenkelement (41a) des Gelenks 
bildet, vorzugsweise mit dem Aktivierungsglied (31) 
das Gelenk (31a, 41a) bildet. 

14. System nach dem vorhergehenden Anspruch und 
einem der Anspruche 1 0 und 1 1 , dadurch gekenn- 
zeichnet, dass das Effektorglied (21 ; 41) eine Kon- 
taktflache (21a; 41a) fur den Druckkontakt bildet. 

15. System nach einem der zwei vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass das Ak- 
tivierungsglied (31) und das Effektorglied (41) mit- 
einander wahlweise das Gelenk (31a, 41a) und ein 
weiteres Gelenk (31 b, 41 b) bilden und je hin und her 
beweglich von dem Insertergehause (30) gelagert 
werden und dass das Effektorglied (41) mittels des 
Gelenks (31 a, 41 a) in eine Richtung und mittels des 
weiteren Gelenks (31b, 41b) in die Gegenrichtung 
beweglich ist. 

16. System nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Inserter- 
gehause (20; 30) das Aktivierungsglied (21; 31) in 
Oder gegen die Vortriebsrichtung (V) bis in eine ein- 
gefahrene oderausgefahrene Position beweglich la- 
gert, vorzugsweise gleitbeweglich fuhrt. 
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17. System nach dem vorhergehenden Anspruch, da- 
durch gekennzeichnet, dass das Aktivierungs- 

glied (21; 31) das Insertergehause (20; 30) in der 
ausgefahrenen Position in Vortriebsriciitung (V) ver- 
langert, eine auf dem Gewebe platzierbare Unter- 5 
seite (U21; U31) des Inserters bildet und an der Un- 
terseite eine Durchtrittsoffnung fiir den Insertions- 
kopf aufweist. 

18. System nach einem der vorhergehenden Anspru- ^0 
che, dadurch gekennzeichnet, dass der Inserter 
einen Ausloser (28) fiir den Antrieb (22, 23; 32, 33) 
und ein Blockierglied (29) umfasst, das in einem 
Blocklereingriff mit dem Insertergehause (20; 30) 
den Antrieb in einer Halteposition blockiert, und dass i5 
der Blockiereingriff durch Betatigung des Auslosers 
(28) losbar ist. 

19. System nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Halteein- 20 

richtungeine Haltefeder umfasst, die den Insertions- 
kopf in einem Halteeingriff in der Ausgangsposition 
halt, und dass der Halteeingriff gegen eine Elastizi- 
tatskraft der Haltefeder durch eine Antriebskraft des 
Antriebs (22, 23; 32, 33) losbar ist. 25 

20. System nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass der Antrieb 
(22, 23; 32, 33) ein Vortriebselement (22; 32), das 

In der Ausgangsposition des Insertionskopfsauf den 30 
Insertionskopf wirkt, und einen auf das Vortriebsele- 
ment (22; 32) in die Vorthebsrichtung (V) wirkenden 
Krafterzeuger (23; 33) umfasst. 

21. System nach einem der vorhergehenden Anspru- 35 
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Einfuhr- 
einrichtung (5) in eine Langsrichtung langgestreckt 

ist und die Langsrichtung mit der Unterseite (U) der 
Basis (1, 2) einen spitzen Winkel von weniger als 
50° einschlieBt, wenn das freie Ende der Einfuhrein- 40 
richtung (5) bei der Bewegung in die Einfuhrposition 
uber die Unterseite (U) vortritt. 

22. System nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Basis (1 , 45 
2) die Einfuhreinrichtung (5) urn eine Rotationsachse 
schwenkbar lagert und die Einfuhreinrichtung (5) ei- 
ne Langsachse aufweist, welche die Rotationsachse 
schneidet oder in einem Abstand von hochstens der 
halben Lange der Einfuhreinrichtung (5) kreuzt. 50 

23. System nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, der Insertionskopf ferner umfassend einen von 
der Basis (1,2) abragenden Griff (1 0, 12; 11, 12, 14) 

mit einer ersten Griffkomponente (10; 11, 14) und 55 
einer relativ zu der Basis (1,2) und der ersten Griff- 
komponente beweglichen zweiten Griffkomponente 
(12) und eine Kopplung (8, 18) die eine Bewegung 



der zweiten Griffkomponente (1 2) in eine Bewegung 
der Einfuhreinrichtung (5) ubertragt. 

24. System nach dem vorhergehenden Anspruch, da- 
durch gekennzeichnet, dass der Griff (1 0, 12; 1 1 , 
1 2, 1 4) mit der Basis (1 , 2) I6sbar verbunden ist und 
diese Verbindung sich vorzugsweise bei der Bewe- 
gung der zweiten Griffkomponente (12) lost. 

25. System nach einem der zwei vorhergehenden An- 
spruche; dadurch gekennzeichnet, dass der Griff 
(11, 12, 14) eine Aufnahme (14) bildet, welche die 
Einfuhreinrichtung (5) in deren Schutzposition auf- 
nimmt. 

26. Inserterfurdie Platzierung eines Insertionskopfs auf 
organischem Gewebe, der Inserter umfassend: 

a) ein Insertergehause (20; 30), das an einer 
Unterseite eine Offnung fur den Insertionskopf 

aufweist, 

b) eine mit dem Insertergehause (20; 30) ver- 
bundene Halteeinrichtung zum Halten des In- 
sertionskopfs in einer Ausgangsposition, 

c) einen Antrieb (22, 23; 32, 33), mittels dem der 
Insertionskopf aus der Ausgangsposition in eine 
durch die Offnung des Insertergehauses (20; 

30) weisendeVortriebsrichtung(V) bewegbarist 

d) und ein relativzu der Halteeinrichtung beweg- 
liches und betatigbares Aktivierungsglied (21; 

31) , mittels dem der Insertionskopf aktivierbar 
ist, indem eine Einfuhreinrichtung (5) des Inser- 
tionskopfs aus einer Schutzposition in eine Ein- 
fuhrposition bewegtwinj. 

27. Inserter nach dem vorhergehenden Anspruch, da- 
durch gekennzeichnet, dass eine Kopplung, die 
das Aktivierungsglied (21 ; 31) mit der Einfuhreinrich- 
tung (5) koppelt, ein Gelenk mit zwei in Eingriff be- 
findlichen oder in Eingriff bringbaren Gelenkelemen- 
ten (12a, 21a; 31a, 41a) umfasst. 

28. Inserter nach dem vorhergehenden Anspruch, da- 
durch gekennzeichnet, dass das Aktivierungs- 
glied (21; 31) eines (21a; 31a) der Gelenkelemente 
bildet. 

29. Inserter nach einem der zwei vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass die Ge- 
lenkelemente (12a, 21a; 31a, 41a) eine Fuhrungs- 
kurve (21a; 31a) und ein an der Fuhrungskurve ge- 
fuhrtes Eingrlffselement (12a; 41a) sind. 

30. Inserter nach dem vorhergehenden Anspruch, da- 
durch gekennzeichnet, dass eines aus Fuhrungs- 
kurve (21 a; 31a) und Eingrlffselement (12a; 41a) re- 
lativ zu dem anderen, vorzugsweise relativ zu dem 
Insertergehause (20; 30), in oder gegen die Vor- 
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triebsrichtung (V) bewegbar ist und die Fuhmngs- 
kurve (21 a; 31a) zur Vortriebsriclitung (V) eine Nei- 
gung aufweist. 

31. Inserter nach einem der zwei vorhergelienden An- 5 
sprGclie, dadurch gekennzeiclinet, dass eines 
aus Full rungs kurve (21a; 31a) und Eingriffselement 

(1 2a; 41 a) relativ zu dem anderen, vorzugsweise re- 
lativ zu dem Insertergehause (20; 30), querzu der 
Vortriebsrichtung (V) bewegbar ist und die Fuh- 
rungskurve (21a; 31a) zur Vortriebsrichtung (V) eine 
Neigung aufweist. 

32. Inserter nach einem der drei vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass die Fuh- i5 

rungskurve (21 a; 31 a) sich von der in Einfuhrposition 
befindlichen Einfuhreinrichtung (5) in Vortriebsrich- 
tung (V) weg neigt. 

33. Inserter nach einem der Anspruche 27 bis 32, da- 20 
durch gekennzeichnet, dass der Inserter ein Ef- 
fektorglied (41) beweglich lagert und das Effek- 
torglied (41) ein Gelenkelement (41a) des Gelenks 
bildet, vorzugsweise mit dem Aktivierungsglied (31) 
das Gelenk (31 a, 41 a) bildet. 25 

34. Inserter nach dem vorhergehenden Anspruch, da- 
durch gekennzeichnet, dass das Aktivierungs- 
glied (31) und das Effektorglied (41) miteinander 
wahlweise das Gelenk (31 a, 41 a) und ein weiteres 30 
Gelenk (31 b, 41 b) bilden und je hin und her beweg- 
lich von dem Insertergehause (30) gelagert werden 
und dass das Effektorglied (41) mittels des Gelenks 

(31 a, 41 a) in eine Richtung und mittels des weiteren 
Gelenks (31 b, 41 b) in die Gegenrichtung beweglich 35 
ist. 

35. Inserter nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Inserter- 
gehause (20; 30) das Aktiviemngsglied (21; 31) in 40 
Oder gegen die Vortriebsrichtung (V) bis in eine ein- 
gefahreneoderausgefahrene Position beweglich la- 
gert, vorzugsweise gleitbeweglich fuhrt. 

36. Inserter nach dem vorhergehenden Anspruch, da- 45 
durch gekennzeichnet, dass das Aktivierungs- 
glied (21; 31) das Insertergehause (20; 30) in der 
ausgefahrenen Position in Vortriebsrichtung (V) ver- 
langert, eine auf dem Gewebe platzierbare Unter- 
seite (U21; U31) des Inserters bildet und an der Un- 50 
terseite eine Durchtrittsoffnung fiir den Insertions- 
kopf aufweist. 

37. Inserter nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass der Inserter 55 
einen Ausloser (28) fur den Antrieb (22, 23; 32, 33) 
und ein Blockierglied (29) umfasst, das in einem 
Blockiereingriff mit dem Insertergehause (20; 30) 



den Antrieb in einer Halteposition blockiert, und dass 
der Blockiereingriff durch Betatigung des Auslosers 
(28) losbar ist. 

38. Inserter nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Halteein- 
richtung eine Haltefeder umfasst, die den Insertions- 

kopf in einem Halteeingriff in der Ausgangsposition 
halt, und dass der Halteeingriff gegen eine Elastizi- 
tatskraft der Haltefeder durch eine Antriebskraft des 
Antriebs (22, 23; 32, 33) losbar ist. 

39. Inserter nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass der Antrieb 
(22, 23; 32, 33) ein Vortriebselement (22; 32), das 
in der Ausgangsposition des Insertionskopfs auf den 
Insertionskopf wirkt, und einen auf das Vortriebsele- 
ment (22; 32) in die Vortriebsrichtung (V) wirkenden 
Krafterzeuger (23; 33) umfasst. 
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